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本 书 内 容 全 面 ， 少 盖 了 罗 元 韦 尔 Micro800 系列 全 部 产品 及 相关 技术 : 
软件 安 猴 扩 术 、 产 品 选 型 技术 、 编 程 技术 、 可 秆 性 技术 和 应 用 撤 术 等 。 为 
27 KEIR Micro800 系列 庆 品 设计 提供 了 先进 的 设计 理念 和 设计 方法 。 本 
书 注重 理论 与 实用 的 结合 ， 给 出 了 罗 克 韦 尔 Micro800 系列 产品 很 多 实际 
工程 案例 和 在 具体 应 用 《〈 如 电梯 的 设计 、 交 通 灯 、 流 水 灯 、 温 度 控制 内 
和 步 进 电动 机 控制 等 ， 中 得 到 的 罗 克 韦 尔 Micro800 系列 现场 应 用 经 验 。 

本 书 的 很 多 数据 是 基于 实验 室 和 现场 应 用 的 实测 结 来 。 在 电气 控制 篇 
中 对 罗 克 韦 尔 低压 产品 做 了 详细 的 介绍 ， 包 括 罗 克 韦 尔 的 炊 断 带 、 开 关 电 
qe. ROTG. Bol Ak Airo E PLC 基础 篇 中 对 Micro800 系列 控 
制 副 做 了 详细 的 介绍 ， 表 述 言 简 童 冕 、 通 俗 易 虱 。 通 过 了 解 控制 带 的 全 
件 ， 理 解 产 品 的 优势 通过 学 习 编 程 示例 和 指令 ， 使 读者 和 用 户 能 够 叉 练 
地 区 握 并 迅速 运用 该 系列 控制 尊 。 在 实例 应 用 篇 中 通过 具体 项 目 详细 介绍 
了 速度 控制 系统 、 位 置 控制 系统 和 温度 控制 系统 的 设计 ， 使 谈 者 能 够 更 加 
灵活 地 使 用 Micro800 系列 控制 疮 。 

本 书 可 作为 高 等 院 校 目 动 化 、 电 气 工 程 及 目 动 化 、 机 电 一 体 化 及 相关 
专业 的 教材 ， 可 供 高 职高 专 相 应 专业 选用 ， 也 可 作为 电气 工程 技术 人 员 培 
WE BH5E RI 
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罗 克 韦 尔 自动 化 公司 在 小 型 PLC 创新 方面 层出不穷 ， 不断 有 新 产品 上 市 。 罗 克 韦 尔 自 
动 化 公司 推出 了 新 一 代 小 型 PLC Micro800 系列 控制 器 ， 该 控制 器 体积 小 、 功 能 强 、 配 置 灵 
活 、 兼 容 性 强 、 性 价 比 高 ， 非 常 适合 于 高 校 开 展 教 学 实 训 ， 更 为 OEM 设备 制造 商 提供 了 高 
性 价 比 的 控制 应 用 方案 。 

本 书 分 为 电气 控制 篇 、PLC 基础 篇 、 实 例 应 用 篇 ， 三 篇 共 13 章 。 其 中 第 1 章 系统 地 介 
绍 了 常用 低压 电 兹 的 基本 结构 和 工作 原理 ; 第 2 章 介绍 了 典型 电器 控制 电路 的 分 析 方 法 和 人 简 
单 设计 ， 它 们 是 PLC 和 其 他 电气 控制 技术 的 基础 ; 第 3 章 概述 了 PLC 的 特点 、 性 能 指标 ; 
第 4 章 介 绍 了 PLC 的 指令 ， 包 括 基 本 指令 和 功能 指令 ; 第 5 ENAT PLC 的 程序 设计 方法 ; 
第 6 章 介 绍 了 CCW 软件 的 安装 使 用 以 及 流水 灯 的 实例 程序 设计 ; 第 7 章 和 第 8 章 介 绍 了 交 
通 灯 实例 ， 自 定义 功能 块 的 应 用 ， 功 能 模块 图 表 和 结构 化 文本 编程 ;第 9 章 介 绍 了 Micro830 
与 变频 需 的 应 用 ; 第 10 章 介 绍 了 基于 Micro830、 触 摸 屏 的 电梯 控制 实例 ; 第 11 章 介 绍 了 罗 
克 韦 尔 温 度 控 制 器 及 其 应 用 ; 第 12 章 介 绍 了 步 进 电动 机 建设 和 温度 双 系 统 的 独立 控制 系统 ; 
第 13 EI T Micro850 与 Kinetix 3 伺服 控制 系统 的 设计 步骤 及 示例 。 

本 书 的 目的 是 立足 于 提高 从 事 自动 化 专业 的 工程 技术 人 员 和 自动 化 专业 的 学 生 对 罗 克 韦 
尔 自动 化 公司 Micro800 系列 控制 器 产品 的 综合 运用 能 力 ， 教 会 读者 如 何 将 Micro800 系列 控 
制 占 的 功能 特点 融入 工艺 中 ， 本 书 的 读者 对 象 是 产品 技术 支持 人 员 、 项 目 开 发 调试 人 员 、 现 
场 设备 维 护 人 员 ， 同 时 也 适合 作为 大 专 生 、 本 科 生 、 研 究 生 的 在 校 学 习 及 培训 教材 。 

本 书 由 于 金鹏 、 张 良 、 何 文 雪 编写 。 何 文 雪 编写 了 第 2 章 ， 张 良 编写 了 第 3 章 ， 其 余 各 
章 均 由 于 金鹏 编写 ， 李 琪 炜 和 吴 锅 荣 参 与 了 部 分 内 容 的 编写 。 全 书 由 于 金鹏 统 稿 。 

本 书 在 编写 过 程 中 得 到 罗 克 韦 尔 自动 化 公司 的 大 力 支持 ， 感 谢 罗 克 韦 尔 (中 国 ) 有 限 
公司 的 各 位 同仁 提供 的 大 量 资 料 和 提出 的 宝贵 建议 ， 在 此 一 并 表示 感谢 。 

因 作 者 水 平 有 限 ， 书 中 难免 有 错误 及 朴 忽 之 处 ， 奶 请 读者 批评 指正 。 
























































fr 者 
2016 年 9 月 











Üg 
第 一 篇 ”电气 控制 篇 pp 1 
mom UESEMICER RH BEL onere osos donate 1 
1.1 概述 eee HH 1 
1.1.1 电器 的 分 类 pp 1 
1.1.2 电磁 式 低压 电大 的 基本 结构 
和 工作 原理 2 
1.2. FABAS ee] 3 
1.2.1 熔断 器 的 基本 结构 eee 4 
1.2.2 ”熔断 器 的 技术 参数 4 
1.2.3 熔 体 的 材料 与 形状 HIA 5 
下 二 5 
CHICO ce 6 
LSI -JII NE E 6 
1.3.2 组 全 开关 eb Da EE es g 
e ‘ean enne 9 
1.3.4. 漏电 保护 断路 器 ppp 12 
1.3.5 MCS Ir EE uS visae E ean e Ee rbs 12 
m HE I p 13 
1.4.1. 按钮 ee 13 
L42 OBERE EAE bei eei is 15 
L43 ， 主 令 控制 器 与 凸轮 控制 器 e 16 
bA en 18 
1.4.5 ”接近 开关 een。 18 
1.5 接触 器 22 
1.5.1. 接触 器 的 基本 结构 与 工作 
原理 22 
1.5.2. 接触 器 的 技术 参数 eR 23 
1.5.3 MCS ZR Hh REXA BM 33 
1.5.4 JMA ieai 24 
EU E 26 
1.6.1 XAMA RICIK Ky MM 29 
ENM en edis tube 29 
1.6.3 HF [RI ZE FB, zs Se sin ied pid UL D Lad 30 
CoA OEBEJEBS erna Edu a 31 
E E E E riui Oris 35 
1.6.6 HEH Wee tcc 33 


3K 











1.6.7 固态 继 Hie ——— —— — — 33 
1.6.8 E3 Wl E3 PLUS 电子 过 载 继 
LU ———— 29 
1.6.9 MCS 过 载 保护 继电器 …………… 35 
1.7 习题 35 
8629. BAUSBIBEESER esses 36 
2.1 电气 控制 系统 图 的 分 类 及 有 关 
标准 36 
2.1.1 电气 控制 系统 图 的 分 类 …………… 36 
2.1.2 BAJEK HARE 36 
2.2 三 相 党 型 异步 电动 机 的 基本 控制 ……… 38 
2.2.1 全 压 起 动 控 制 电路 .pp 38 
2.2.2 正 反 转 控制 电路 .pp 39 
02-3. 在 5 可 利生 用 org e s eee eua s 40 
FA rol p e a i 40 
2.23.5. De o eene eie 41 
2.0.6 自动 循环 控制 电路 n 41 
2.3 三 相 党 型 异步 电动 机 的 减 压 起 动 
控制 ed ne De ee ae ea E TES 42 
2.3.] ET E 电阻 减 压 起 动 dos dad tas ch e SEU 42 
2.8.2 星 三 角 减 压 起 动 eere 43 
2.4 三 相 异 步 电 动机 的 制 动 控制 ……………… 45 
站 45 
2.4.2 ”能 耗 制 动 eM 45 
.5 三 相 笼 型 异步 电动 机 的 调 速 ………………… 47 
.6 典型 棕 制 电路 分 析 .pp 48 
.7 电气 控 制 电路 的 简单 设计 e 49 
2.7.1 电气 控制 系统 设计 的 一 般 
原则 Oe E A T 49 
2.7.2. 电气 控制 系统 设计 的 基本 
任务 en de ee a de NUN 49 
2.7.3 电气 控制 系统 设计 的 一 般 
步骤 VP a MARC eddie V aua qe a EC d e Eno acu 50 
2.7.4 电气 控制 原理 电路 设计 举例 ……… 51 
2.8. Cl AE eu ee re ene eda anke RURAL 52 
sem PLCÓMES eese 53 
第 3 章 可 编程 序 控制 器 基础 


知识 
PLC 的 特点 及 功能 介绍 een 
.1.1 PLC 的 基本 概念 eee 
ee 
PLC 的 基本 结构 及 原理 eee 
.2.1 PLC 的 基本 结构 eene e 
.2.2 PLC 的 基本 原理 eene 
PLC 的 编程 方法 和 编程 语言 ………*…… 
a 
Da QUAERO ASH cde oteWeses te 
Micro800 小 型 PLC 的 介绍 ……………………… 
4. 1]  Micro800 系列 PLC 的 概述 …………… 
4. 2 Micro830 的 概述 eene 
.4.3 Micro830 控制 器 及 其 功能 性 
插件 模块 … 
5 Mirosso. PLOIA i 
3.5.1 Miero850 PLC 的 概述 e 
3.5.2  Micro850 控制 融 及 其 功能 性 
插件 模块 … 
Micro850 高 速 计数 器 和 可 纺 
Re E E Du dels 
Micro850 控制 器 扩展 式 模块 ……… 





3:559 


0224 


第 4 章 Micro800 控制 器 的 指令 


LR Dom 


脉冲 上 升 沿 的 线圈 MM 
脉冲 下 降 沿 的 线圈 ………………… 
直接 接触 有 
I2. m 
kno TES isnan 
.10 “脉冲 下 降 沿 接触 
比较 指 仿 ne 
2.1 Less Than or Equal 8 
2.2 Not equal ——— ——— MÀ 
2.3 Less Than 


O o —-1 OQ tA A U N 


pM 


53 


92 


3s] 











二 97 
ne A 98 
2.3 © EO SUPE edat Ne PRISES 0g 
PE 1 a 99 
证 99 
Aa ANY ONE 100 
PE EA nd er 101 
4 50] (UE. a aR 101 
TCR EN a E o  . 102 
.6 BIBPBIEMXEXHO eem 103 
AOI pe A 104 
下 105 
.7 Bi AEGRO ee 107 
站 107 
.8 BÆI AGES ee 112 
4.8.1 IPIDCONTROLLER  ::::HH8I 112 
4.8.2 GAIN | PID 数据 类 型 e 114 
4.8.3 AT Param 数据 类 型 een 115 
3 0r 117 
40v. MC- Hali: 9o iet D Eid entis 117 
459.0 MC Power reina 120 
de Og MG. Olle er ep a 123 
4.9.4 MC MoveRelative eee 127 
4:025- M Power aoe 130 
4.9.6 MC  ReadParameter ………………………， 133 
相生 学 CC 136 
4.9.8 MC Stop «mH 138 
4.0:9- MC- TouchPrbe. oi 142 
.10 MSGODBUS 通信 指令 ……………………… 146 
A4101 MSG. MODBUS 9r exer ie 146 
4.10.2 配置 Modbus 通信 以 读 取 和 
i5 qoi PR 147 
CU ce e 151 
三 篇 ”实例 应 用 篇 pp 152 
S 音 Micro800 程序 设计 oee 152 
VEU) ER xat da FRU eu ps 152 
5.1.1 常用 上 典型 梯形 图 电路 152 
5.1.2. PLC 程序 设计 原则 Hee 154 
1 PE]. a 154 
Se 154 
全 155 
5.2.3 顺序 控制 的 设计 思想 eee€e 158 
5. 2.4 ”顺序 功能 图 的 基本 结构 ………… 159 














5.2.5 绘制 顺序 功能 图 的 基本 规则 ……… 159 
5.2.6 绘制 顺序 功能 图 的 注意 事项 …… 160 
5.3 顺序 控制 设计 法 eeeee€———— 160 
5.3.1 征用 启 保 停电 路 eah 160 
5.3.0. HHEN ANA otne 164 
5.4 2JHü e 165 
第 6 章 软件 安装 及 调试 .pp 166 
6.1 AXQpENE eeeeeeeeeeeeeeeeee 166 
6.1.1 系统 环境 配置 e 166 
6. 1.2 软件 安装 166 
6.2 ”软件 调试 Cee. 172 
6.3 流水 灯 实 例 e 183 
6.4 Flash 刷新 Micro830 硬件 组 件 …………… 193 
65 习题 eI 197 
第 7 章 交通 灯 实 例 与 自 定 义 功 能 
顽 的 应 用 pe 198 
7.1 TAXON eI 198 
7.2 工程 实例 创建 pp 198 
7.2.1 创建 新 的 CCW (一 体 化 编程 
组 态 软 件 ) 工程 eM 198 
7.2.2 给 控制 部 配置 插件 模块 tenen 199 
7.2.3 创建 用 户 自 定义 功能 模块 ……… 201 
7.2.4 创建 一 个 新 的 梯形 图 程序 nnn 208 
7.2.5 下载 程 序 和 调试 错误 ee 208 
7.3 习题 eMe 217 
第 8 章 ”交通 灯 扩 展 一 一 功能 模块 
图 表 和 结构 化 文本 编程 e 218 
8.1 导入 导出 用 户 自 定义 模块 e 218 
8.2 ”功能 模块 图 表 编程 (PID 指令 的 
使 用 ) ee 221 
8.3 ”结构 化 文本 编程 (PID 指令 的 
使 用 ) TE ue WES DN OI TRUE P E A NUS 228 
8.4 习题 eee 233 
第 9 章 Micro830 与 变频 顺应 用 ee 234 
9.1 硬件 设备 及 协议 简介 ……………………… 234 
oO T.I PowerhklexAM . de 234 
O 10 Regs wet 236 
9.1.3 Modbus 协议 PN 237 
9.2 PowerFlex 4M 相关 设置 …………p 238 
9.3 创建 通信 程序 pp 242 
9.4 ”进行 通信 设置 和 测试 ee 244 
9.5 MSG_ MODBUS 指令 参数 设置 以 


: VI . PLC Jj Pil 5 jo Hj —— 9 và ^8 Micro800 系列 














及 编程 eeeeeeeeeeem mH 246 
9.6 位 单 示例 一 一 电动 机 的 运行 、 
控制 252 
0 255 
第 10 章 基于 Micro830、 触 摸 屏 的 
电梯 控制 … 256 
10.1  PanelView 相应 属性 设置 和 配置 ee 258 
10.1.1 PVC iE XE E nnn e 258 
10.1.2. PVC 设备 通信 相关 设置 ………… 258 
10.1.3 PVC 设备 通信 建立 Peu dux Tad el 250 
10.2  PanelView f& 序 建 立 全 Ra NE 260 
10.3 [5] PVC im P 235288 73 5-9] HH] 
程序 e) ] nnn nnne 268 
10.3.1  Micro830 与 PVC 的 布线 ee 270 
jg. 3p) E pode vedete oett etd 212 
10.4.1 电梯 模型 使 用 说 明 书 ………………… 272 
10.4.2 动作 方式 与 控制 原理 ………………… 2713 
10.4.3 ”使 用 与 维护 .………p…… 215 
ada CERE i a ute 276 
人 278 
SB Ip 温度 控制 请 279 
11.1 900-TC 介绍 及 配置 279 
11.2 通过 Modbus 通信 ， 对 900-TC 3# 
行 配 置 和 编程 .pp 280 
11.2.1 配置 Micro830 fzmlz& FB 
ARPO (TRS) eee 280 
11.2.2 配置 Micro830 75 hl zS FB 
入 式 串 行 端口 (方法 二 ) ees 284 
11.3. 连接 控制 项 和 温度 控制 硕 进 行 
站 285 
BN Mc 287 
第 12 章 ， 关 于 对 步 进 电动 机 和 温度 
双 系 统 独立 控制 的 介绍 ……… 288 
12.1. BR emen 288 
lo WE 288 
12.1.5). EIS AB On Aba adis iet 288 
12.2 硬件 介绍 een mH 289 
12.2.1 系统 总 体 接 线 bysiedé REUS ADAE 289 
12.2.2 加 热 板 部 分 设计 dd ee dee A 289 
12.2.3” 步 进 电 动机 系统 .………………………. 289 
12.3 具体 实现 292 
12.3.1  AB-PLC 通信 -Kepserver s 202 








12.3.2 CCW 功能 块 指令 介绍 nn n8 303 13.2.3 Micro850 中 参数 设置 …………… 323 
12.3.3 IPID ZEE «MR 208 13.3 基于 Micro850 的 伺服 控制 …………………: 333 
12.4 习题 eH 311 13.3.1 ”触摸屏 界 面 介绍 …………………… 334 
第 13 Æ Micro850 5 Kinetix 3 13.3.2 Kinetix 3 驱动 器 设置 68 336 
伺服 控制 系统 .pp 312 13.3.3  Micro850 的 运动 控制 组 态 ……… 337 
13. 1 Micro850 扩展 式 L/O 设置 及 13.3.4 工程 实例 一 归 零 运动 控制 ………: 340 
2H i susepexbaldelened E aan 312 13.3.5. 工程 实例 一 相对 移动 运动 
D.L1 XP EXLOeeeeseeeeee 312 MEO odstsu sia E ai eonun 344 
13. 1.2 ”编辑 扩展 VO 组 态 nn n n 313 13.3.6 工程 实例 一 绝对 移动 运动 
13. 1.3 删除 和 更 换 扩展 IO 组 态 ……… 318 en a 348 
13.2 Kinetix 3 伺服 驱动 器 及 控制 13.3.7 工程 实例 一 触摸 探 尖 运动 
设计 时 319 Te Rerin ER RAE 252 
13.2.1 Kinetix 集成 运动 控制 034i 319 13.4. 2I exoesssse envios Mate deis tue qid ees 357 


13.2.2  Kinetix 3 ARIKA «e 320 QUE V Missis iseie E 358 


4513 MEJE Hos 


在 工农 业 生产 中 ,各 种 机 械 设 备 大 多 数 是 由 电动 机 拖 动 的 ， 通 过 对 电动 机 的 起 停 、 正 反 
转 、 调 速 和 制 动 等 控制 ， 来 实现 对 生产 机 械 的 控制 。 由 各 种 有 和 触 点 的 控制 电大 CAUTE HU dE. 
接触 项、 按钮 等 ) 组 成 的 控制 系统 称 为 继 电 接 触 带 控制 系统 。 目 前 ， 基 于 PLC 或 计算 机 的 
控制 系统 已 经 成 为 工业 控制 的 主流 ， 但 是 传统 的 继 电 接 触 华 控制 技术 是 PLC 控制 的 基础 ， 
且 仍 被 广泛 应 用 。 

前 两 划 内 容 将 从 应 用 方面 介绍 第 用 低压 电 右 的 用 途 、 基 本 结构 、 工 作 原 理 、 主 要 技术 参 
数 和 选用 方法 ， 并 介绍 由 这 些 天 件 组 成 的 电气 控制 基本 线路 的 组 成 村 工作 原理 ， 举 例 说 明 电 
气 控制 线路 的 阅读 分 析 方法 。 这 部 分 内 容 是 正确 选择 和 合理 使 用 电 需 与 培养 电气 控制 线路 分 
析 与 设计 基本 能 力 的 基础 。 

本 章 主 要 介绍 了 各 种 第 用 低压 控制 电 侣 的 用 途 、 基 本 结构 、 工 作 原理 、 主 要 技术 参数 和 
选用 方法 。 


1.1 概述 

















1.1.1 BAIX 


E ded LIE BESAR 43 ARE Fe I eg E Foro ME Foe d LNE E JEES Tft 1200V 
或 百 流 1500V 以 下 的 各 种 电 硕 ， 如 接触 项 、 继 电 着 、 刀 开关 和 按钮 等 ; 高 压 电 融 指 工作 电 
压 高 于 交流 1200V 或 直流 1500V 以 上 的 各 种 电大 ， 如 高 压 熔 断 硕 、 高 压 隔离 开关 、 高 压 断 
BRAR o 

REE mE, A A E AE JA MEE AE 
TOPs. BREINER A GR ARAARA ABRI ue. T 
接线 盒 ) 等 ， 按 照 不 同 的 方式 可 以 分 为 不 同 的 类 型 。 

L RARI 

1) EEA: HTAR EREKE RREA, UMA ARAE J A 
等 。 对 控制 电 融 的 要 求 是 : 工作 准确 可 徘 ， BRER, FMRE 

2) 主 令 电 器 : 用 于 目 动 欣 制 系统 中 发 出 控制 指令 的 电 船 ， 如 控制 按钮 、 主 令 开关 、 行 
程 开关 等 。 

3) eir: 用 于 保护 电路 及 电气 设备 的 电 着 ， 如 炊 断 着 、 热 继 电 船 、 断 路 天、 避雷 
Ji E o 
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4) Borde: HIT BEBO NIAI BOHUH de, 525 7JJF2R . Hide ro ME REX 
电 融 的 要 求 是 : 在 系统 发 生 故 障 的 情况 下 ， 动 作 准 确 ， 工 作 可 徘 , 有 足够 的 热 稳定 性 和 电 稳 
定性 。 

5) JH: 用 于 完成 茶 种 动作 或 传动 功能 的 电 郁 ， 如 电 人 磁铁、 电磁 阀 、 电 磁 离 合 从 
等 。 

2. 按 工作 原理 分 

1) BRAE: 依据 电磁 感应 原理 来 工作 的 电 春 ， 如 交 直 流 接触 尊 、 各 种 电磁 式 继 电 
Ar TER, RS MISE o 

2) 非 电 量 控制 电 夯 : AA EAEI mor Fr HE E USE BU AE ER, WUTITEJT 
KR, FE, EJ E E s RR RE TIEF d re 

IEIR, TEBRZATEJRIE, [HR nEXS n] LAATZN T: 22 cs 0l EI 7 Fd o 


1.1.2 电磁 式 低 压 电 器 的 基本 结构 和 工作 原理 


电气 控制 电路 中 使 用 最 多 的 各 种 电磁 式 电 郑 的 工作 原理 和 基本 结构 是 类 似 的 ， 主 要 由 电 
全 机 构 、 触 关系 统 和 灭 踊 疤 置 等 部 分 组 成 。 

1. 电磁 机 构 

电磁 机 构 是 电磁 式 电表 的 信号 检测 部 分 ， 其 主要 作用 是 将 电磁 能 量 转换 为 机 械 能 量 并 市 
动 触 头 动 作 ， 从 而 完成 电路 的 接 通 或 分 断 。 

电磁 机 构 由 吸引 线圈 、 铁 心 、 衔 铁 等 几 部 分 组 成 。 和 常用 的 磁 路 结构 可 分 为 图 1-1 所 示 的 
三 种 形式 : 

1) 衔 铁 沿 楼 角 转 动 的 拍 合式 铁心 ， 如 图 1-1a 所 示 ， 这 种 形式 广泛 应 用 于 直流 电 规 中 。 

2) 衔 铁 沿 轴 转动 的 拍 合式 铁心 ， 如 图 1-1b 所 示 ， 其 铁心 形状 及 形 和 U 形 两 种 ， 此 种 
结构 多 用 于 触 头 容量 较 大 的 交流 电 硕 中 。 

3) 衔 铁 直线 运动 的 双 玉 形 直 动 式 铁 心 ， 如 图 1-1c MR, SHF ALA, AH Ai 
中 。 





















































a) b) c) 


图 1-1 人 磁 路 结构 示意 图 
1 一 衔 铁 2 一 铁心 3 一 吸引 线圈 











电磁 式 电 胡 分 为 直流 与 交流 两 大 类 ， 虱 是 基于 电 人 磁铁 的 原理 设计 的 。 通 肖 交 流 电 位 机 构 
的 铁心 由 硅钢 片 谷 饮 而 成 ， 有 位 沛 和 涡流 损耗 ， 由 于 铁心 和 线圈 部 发 热 ， 所 以 在 铁心 和 线圈 
之 间 设 有 骨架 ， 铁 心 、 线 圈 整 体 做 成 矮 胖 型 ， 利 于 各 日 散热 ; 而 直流 电磁 机 构 的 铁心 由 整 块 
钢材 或 工程 纯 铁 制 成 ， 无 磁 沛 和 淆 流 损耗 ,线圈 发 热 铁心 不 发 热 ， 所 以 线圈 直接 接触 铁心 并 
通过 铁心 散热 ， 铁 心 、 线 圈 整 体 做 成 着 高 型 。 
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2. 触 头 系统 

触 尖 是 电 带 的 执行 部 分 ， 起 接 通 和 分 断 电 路 的 作用 。 因 此 ， 要 求 触 尖 的 导电 、 导 热 性 能 
民 好 ， 通 常用 铜 制 成 ， 也 有 些 如 继 电 胡 和 小 容量 的 电 带 等 ， 触 头 采 用 银 质 材料 ， 其 导电 和 导 
热 性 能 均 优 于 铜 质 触 涉 ， 且 其 有 和 较 小 和 稳定 的 接触 电阻 。 

触 头 有 后 接触 、 面 接触 、 线 接触 三 种 结构 形式 ， 如 图 1-2 所 示 ， 接 触 面 越 大 则 通电 电流 
Bi, B 1-2a 是 两 个 点 接触 的 桥 式 触 头 ， 点 接触 形式 适用 于 电流 不 大 且 触 头 压力 小 的 场合 ; 
图 1-2b 是 两 个 面 接触 的 桥 式 触 头 ， 面 接触 形式 适用 于 大 电流 的 场合 ; 图 1-2e 为 指 形 触 头 ， 
其 接触 面 为 一 直线 ， 触 头 接 通 或 分 断 时 产生 滚动 摩 探 ， 以 利于 去 掉 氧 化 膜 ， 此 种 形式 适用 于 


通电 次 数 多 、 电 流 大 的 场合 。 














pens) uen ce E-——3 


a) b) c) 
图 1-2 触 头 的 结构 形式 
a) 点 接触 b) 面 接触 c) 线 接触 

为 了 消除 触 头 在 接触 时 的 振动 ， 使 触 头 接触 得 更 加 紧密 ， 减 小 接触 电 阻 ， 在 触 尖 上 装 有 
接触 弹 引 ,该 弹 算 在 触 头 刚 团 合 时 产生 较 小 的 压力 ， 随 着 触 头 闭合 增 大 触 涉 压 力 。 

3. 灭 弧 

在 空气 中 断 开 电路 时 ， 奉 被 断 开 电路 的 电流 超过 某 一 数值 ， 断 开 后 加 在 触 头 间 陀 两 端 
的 电压 超过 某 一 数值 (12 ~ 20V 之 间 ) 时 ， 触 头 间 际 中 就 会 产生 电弧 。 电 弧 实 际 上 是 触 
头 间 气体 在 强 电场 作用 下 产生 的 电离 放电 现象 ， 即 当 触 头 间 刚 出 现 分 断 时 ， 两 触 尖 间距 
离 极 小 ， 电 场 强 度 极 大 ， 在 高 热 和 强 电 场 作 用 下 ， 人 金属 内 部 的 自由 电子 从 阴极 表面 逸 出 ， 
奔 癌 阳极 ， 这 些 自 由 电子 在 电场 中 运动 时 撞击 中 性 气体 分 子 ， 使 之 激励 和 游离 ， 产 生 正 
离子 和 电子 。 因 此 ， 在 触 头 间 际 中 产生 大 量 的 带电 粒子 ,使 气体 导电 形成 了 炽热 的 电子 
流 ， 即 电弧 。 

电弧 产生 后 ，3 引 起 高 温 并 发 出 强 光 ， 将 触 尖 烧 损 ， 且 使 电路 的 切断 时 间 延 长 ， 严 重 时 还 
会 引起 火灾 或 其 他 事故 。 因 此 ， 在 电 需 中 应 采取 适当 措施 熄灭 电 踊 。 负 用 的 灭 弧 方 法 有 以 下 
几 种 : BIKI, ECC, 7E BEKIR KIR o 


1.2. KAWAN 


熔断 天 用 于 配 电线 路 的 严重 过 载 和 短路 保护 。 熔 断 带 中 的 熔 体 是 由 电阻 率 较 高 的 易 炊 合 
金 制作 的 ， 将 其 串联 于 电路 中 ， 当 过 载 或 短路 电流 通过 熔 体 时 ， 因 其 目 吴 发 热 而 炊 断 ， 从 而 
分 断 电路 。 

由 于 结构 简单、 体积 小 、 使 用 维护 方便 、 具 有 较 高 的 分 断 能 力 和 展 好 的 限 流 性 能 等 优 
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Mà. KARIRI I] ZMH o 
1.2.1 熔断 器 的 基本 结构 


熔断 带 主 要 由 炊 体 ( 炊 丝 ) 和 熔 管 〈 熔 座 ) 组 成 。 熔 体 由 易 熔 金属 材料 铅 、 锋 、 饮 、 
银 、 铀 及 其 合金 制 成 ， 通 笛 制 成 丝 状 和 片 状 。 熔 管 是 痛 炊 体 的 外 元 ， 由 陶瓷 、 绝 缘 钢 纸 制 
W, ERRE TA KIME. KWAN 
构 如 图 1-3a 所 示 ， 其 图 形 符号 和 文学 符号 如 图 
1-3b PFR o 

电流 通过 熔 体 时 产生 的 热量 与 电流 的 平方 
和 电流 通过 的 时 间 成 正比 。 因 此 ， 电 流 越 大 则 
熔 体 熔断 的 时 间 越 得， 这 一 特性 称 为 众 断 融 的 
保护 特性 或 安 秒 特性 ， 即 熔断 船 的 熔断 时 间 己 
A Pt E, Dto BI D As N CHE BU RETE o 

KAWTAR E H oz: RL6, RE7, RTI2, 
RTI4, RTIS, RTI6 ( NT), RTI8, RT19 
(AM3), ROI9, RO20, RTO 等 ， 其 型 号 含义 




















如 图 14 所 示 ， 在 选用 时 可 根据 使 用 场合 酌情 a) b) 
选择 。 图 1-3 熔断 器 结构 示意 图 和 符号 
天 于 低压 电 融 的 型 号 ， 请 根据 相关 选 型 手 a) 结构 示意 图 b) 符号 
册 进 行 查 看 ， 此 后 不 再 歼 述 。 1 一 盖 板 “2 一 指示 融 ”3 一 触角 4 一 熔 体 5 一 熔 管 
熔断 器 熔 体 额定 电流 
类 型 代号 熔断 器 额定 电流 
设计 代号 


图 14 AB SEM UE X 
C—fWxX SARE IL 一 螺旋 式 ”T 一 有 填料 封闭 管 式 


1.2.2 熔断 器 的 技术 参数 


熔断 融 的 技术 参数 主要 包括 : 

1) 额定 电压 ” 指 熔 上 断 需 长 期 工作 时 和 燃 上 断后 所 能 承 有 党 的 电压 。 熔 上 断 需 的 交流 额定 电压 
(单位 为 V) 有 : 220, 380, 415, 500, 600, 1140 25; 直流 额定 电压 有 :110 、220 、440 、 
800 1000, 1500 等 。 

2) 额定 电流 “熔断 需 在 长 期 工作 之 下 ， 各 部 件 温 升 不 超过 极限 允许 温 升 所 能 承载 的 电 
流 什 ， 习 惯 上 ， 把 熔 体 文 持 件 的 额定 电流 简称 为 熔断 天 额定 电流 。 熔 体 额 定 电 流 规定 有 2A、 
4A、6A、8A、10A 等 。 

3) 极限 分 断 能 力 ” 指 熔断 器 在 规定 的 使 用 条 件 下 ， 能 可 徘 分 断 的 最 大 短路 电流 值 。 

4) 稚 断 电流 特性 ” 指 在 规定 的 条 件 下 ， 截 断 电流 与 预期 电流 的 关系 特性 。 截 断 电 流 是 
指 燃 断 融 分 断 期 间 电 流 到 达 的 最 大 瞬时 值 。 
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5) HBTBJ-HADRL RETE KEWANI TR] - RA DL RETE JINPRERI RETE, SEA ERRE, K 
ZI MA Brie HS] D EP] T] 5 Vitas ERES RR, CIERRE, BABER, TRO 
(ERKAT) 时 间 越 短 。 

6) 三 特性 ” 当 分 断 电流 很 大 时 ， 以 弧 前 时 间 - 电 流 特性 表征 熔 断 器 的 性 能 已 经 不 够 ， 
当 熔 断 器 弧 前 时 间 小 于 0. 1s 时， 熔断 器 的 保护 特性 用 Tt 特性 表示 。 


1.2.3 熔 体 的 材料 与 形状 


燃 断 融 的 炊 体 材料 有 低 熔 点 和 高 熔点 金属 两 类 。 低 熔点 材料 有 锡 、 鲜 、 铬 及 其 合金 ， 高 
熔点 材料 有 铜 、 银 ， 近 年 来 也 采用 铝 来 代 符 银 。 

熔 体 的 形状 大 体 有 两 种 : 丝 状 和 卢 状 。 丝 状 熔 体 多 用 于 小 电流 场合 ， 片 状 的 炊 体 是 用 泗 
金属 厂 冲 成 ， 有 宽 罕 不 等 的 变 截 面 ， 也 有 的 十 在 市 形 注 片上 冲 出 一 些 筷 ,不同 的 炊 体 形状 可 
以 改变 炊 断 带 的 时 间 - 电 流 特性 。 对 变 截 面 炊 体 而 言 ， 其 狭 罕 部 分 的 段 数 取决 于 额定 电流 和 
电压 ， 人 熔断 融 额 定 电压 高 时 ， 要 求 狭 罕 部 分 的 段 数 就 多 。 

在 绝缘 管 中 朔 人 填充 材料 〈 简 称 填 料 ) EMEKI, HEr KE A D REN BIA RE E o 
目前 ， 和 用 的 填料 有 石磊 砂 和 三 氧化 二 铝 砂 。 

燃 管 是 众 断 需 主 要 零件 之 一 ， 起 包容 熔 体 和 填料 并 起 散热 和 隅 弧 的 作用 ， 因 而 要 求 炊 管 
机 械 强 度 高 ， 耐 热 性 及 耐 弧 性 好 。 熔 管 的 形状 以 方 管 形 和 圆 管 形 为 主 ， 但 熔 管 的 内 型 用 均 为 
圆 形 或 近似 圆 形 ， 以 能 在 相同 的 几何 尺寸 站， 有 最 大 的 容积 ， 同 时 辆 形 的 内 腔 能 均匀 承受 电 
浙 能 量 造成 的 压力 ， 有 利于 提高 熔断 耸 的 分 断 能 


1.2.4 ”熔断 器 的 选择 


熔断 人 的 选择 主要 考虑 以 下 几 方 面 因素 : 

1) 熔断 船 类 型 应 根据 线路 有 要求、 使 用 场合 、 安 装 条 件 和 各 类 炊 岂 俘 的 适用 范围 来 确定 。 
例如 ， 作 电网 配 电 用 ， 应 选择 一 般 工 业 用 次 断 融 ; 作 硅 元 件 保 护 用 ， 应 选择 保护 半导体 郁 件 
ADA ERE, AARNEN E A A E TA o 

2) KAWAT AE BEMAR T EXE T EGER TEREE. 

3) 熔 体 的 额定 电流 与 负载 的 大 小 及 性 质 有 关 ， 其 选择 方法 是 : 

电灯 文 线 的 熔 丝 

熔 丝 额定 电流 > 文 线 上 所 有 电灯 的 工作 电流 

@ 一 合 电动 机 的 熔 丝 

为 了 防止 电动 机 起 动 时 电流 较 大 而 将 炊 丝 烧 断 ， 炊 丝 不 能 按 电动 机 的 额定 电流 来 选择 ， 
应 按 下 式 计 算 












































电动 机 的 起 动 电流 
2.5 





燃 丝 的 额定 电流 > 
如 朱 电 动机 起 动 频 楷 ， 则 为 
炊 丝 的 额定 电流 > 


GO) 儿 人 台电 动 机 合用 的 总 熔 丝 
一 般 可 粗略 地 按 下 式 计算 


电动 机 的 起 动 电流 
1.6~2 
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炊 丝 额定 电流 = (1.5 ~2.5) x (容量 最 大 的 电动 机 的 额定 电流 
+ 其余 电动 机 的 额定 电流 之 和 ) 
4) 为 了 防止 越级 熔断 、 扩 大 停电 事故 范围 ， 各 级 熔断 需 间 应 有 民 好 的 协调 配合 ， 使 下 
一 级 熔断 大 比 上 一 级 的 先 熔断 ， 从 而 满足 选择 性 保护 要 求 。 选 择 时 ， 上 下 级 熔断 顺应 根据 其 
保护 特性 曲线 上 的 数据 及 实际 误差 来 选择 。 
罗 克 韦 尔 公司 的 熔断 器 分 为 140F 熔断 器 和 1492-FB 熔断 器 ， 如 图 1-5 及 图 1-6 所 示 。 





gll 





图 1-6  1492-FB K WTH 
图 1-5 140F KEZ 


5) 140F Kras 140F 熔断 天 可 用 于 UL CC RREA ar LA 7X. IEC 10 x 38mm 熔断 
Am, MRA AATE R o AE HEFTI EE, I 140M 附件 兼容 。140F 
熔断 器 具有 的 特性 是 : (D100-C 和 100-K 接触 器 的 紧凑 型 母 排 和 连接 器 ; OARA A PA] 
辅助 触 点 - 延 时 接 通 常 开 ， 提 前 断 开 和 党 团 。 

6) 1492-FB KWa 1492-FB 熔断 器 座 适 合 很 多 OEM 应 用 项 目 。 通 过 这 些 熔 断 融 座 ， 
可 以 安全 方便 地 安装 CC KR, J RANEE CCRA J 类 熔断 器 座 可 用 于 分 文 电 路 保 
护 。 它 们 非常 适合 导线 你 护 、 小 型 电机 负载 保护 和 小 型 电机 负载 的 成 组 保护 。1492-FB 熔断 
人 具有 的 特性 是 :(D 无 须 特殊 工具 ， 即 可 轻松 插入 和 取 下 熔断 副 ; 包 安 装 在 标准 35mm DIN 
SLE; (3 下 寸 小 ， 所 需 的 面板 空间 减少 。 








1.3 开关 电费 
1.3.1 刀 开 关 

刀 开 关 是 一 种 最 简单 的 手动 电器 ， 作 为 电源 的 隔离 开关 广泛 用 于 各 种 配 电 设 备 和 供电 线 
路 中 。 


刀 开 关 按 触 刀 卢 数 多 少 可 分 为 单 极 、 双 极 、 三 极 等 儿 种 ， 每 种 又 有 单 投 和 双 投 之 别 。 图 
1-7a 及 图 1-7b 是 刀 开 关 结 构 示意 图 ， 图 1-7e 是 其 符号 。 刀 开关 由 操作 手柄 、 触 刀 、 廊 插座 
和 绝 绿 底板 组 成 。 依 菲 手 动 来 实现 触 刀 插 入 插座 或 脱离 插座 ， 完 成 电 接 通 与 分 断 控 制 。 
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图 1.7“ 刀 开关 的 结构 示意 图 及 符号 
a) 刀 开 关 示意 图 b) 刀 开 关 的 内 部 结构 c) 符号 


用 刀 开 关 分 断 感 应 电路 时 ， 在 触 刀 和 毅 触 头 之 间 可 能 产生 电弧 ， 大 电流 的 刀 开 关 应 设 有 
火 弧 章 。 安 浴 刀 开关 时 ， 要 把 电源 进 线 接 在 前 触 关上， 人 希 工 接 在 可 动 的 触 刀 一 侧 。 这 样 ， 当 
叫 开 电 源 时 触 刀 束 不 会 市 电 。 刀 开关 一 般 垂 直 安 六 在 开关 板 上 ， 胡 触 头 应 在 上 方 。 

刀 开 关 的 主要 技术 参数 有 和 额定 电压 、 和 额定 电流 、 操 作 次 数 、 电 稳定 性 电流 、 热 稳定 性 电 
流 等 。 刀 开关 额定 电流 的 选择 一 般 应 大 于 或 等 于 所 分 断 电 路 中 各 个 负载 电流 的 总 和 。 对 于 电 
动机 人 负载， 应 考虑 到 其 起 动 电流 ， 同 时 还 要 考虑 到 电路 中 出 现 的 短路 电流 等 。 

选用 刀 开 关 时 主要 考虑 以 下 几 方面 : 

1) 根据 使 用 场合 去 选择 合适 的 产品 型 
号 和 操作 方式 。 

2) 应 使 其 额定 电压 等 于 或 大 于 电路 的 
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的 额定 电流 。 We cr 
3) 考虑 安装 方式 、 外 形 尺寸 与 定位 尺 DA oo i 

T4. Ah TUIS 
罗 克 韦 尔 公司 的 刀 开 关 分 为 IEC、UL A anona 


旋转 刀 开 关 、NEMA 开关 和 NEMA 旋转 开 
Xo HH IEC 和 UL 旋转 刀 开 关 。 如 图 1-8 
所 示 。 图 1-8 IEC 和 UL 旋转 隔离 开关 

IEC 和 UL 旋转 隔离 开关 包含 各 种 熔 丝 型 和 无 燃 丝 型 开关 ， 电 流 范 围 20 ~ 12530A。 无 熔 
丝 型 开关 人 允许 使 用 上 自己 的 熔断 天 盒 。 炊 丝 型 开关 带 集 成 风 丝 架 ， 面 板 空 间 要 求 较 低 。 可 以 将 
这 些 开 关 安 装 到 嘎 漆 钢 、 不 锈 钢 或 非 金 属 外 壳 中 ， 所 有 这 些 外 用 均 被 认定 为 防 冲 洗 或 防 油 和 
切削 液 。 新 系列 开关 性 能 优异 ， 体 积 小 巧 ， 功 能 提高 。 

IEC 和 UL 旋转 刀 开 关 产 品 包括 : 

1. 194R 熔 丝 型 隔离 开关 

1) 20 ~1250 A IEC; 

2) 20 -800 A UL; 

3) 触摸 保护 设计 ; 
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4) OSHA 挂 锁 ; 

5) 正面 或 侧面 外 部 操作 ; 

6) 适用 于 完整 燃 丝 和 负荷 侧面 隔离 〈( 当 开关 关闭 时 ) 的 双 断 开关 ; 
7) 使 用 Bulletin 800F 辅助 触 点 块 帮助 减少 库存 。 
2. 194R 无 熔 丝 型 隔离 开 天 

1) 20 ~1250 A IEC; 

2) 20 ~ 800 A UL; 

3) 高 性 能 ; 

4) 紧凑 型 设计 ; 

5) 通用 IEC/UL 开关 体 ; 

6) 严格 使 用 类 别 (AC-22 和 AC-23 ) ; 

7) 高 而 湿性 。 

3. 194R-FC 电缆 操作 柄 

1) 熔 丝 型 开关 版 本 认证 : UL-J 类 、UL-CC 25; 
2) 30 A 规格 ; 

3) 使 用 Bulletin 1494F 国定 柄 : IP66 (®II 3R, 3, 12, 4, 4X); 
4) 预 装 的 具有 互 锁 的 电缆 操作 隔离 开关 ; 

5) 电缆 选 件 范围 为 3 ~10 ft (1ft 20.3048m) ; 
6) 符合 NFPA 2002 。 

4. 194R-S 侧面 安装 套件 

1) 30 28 60 A 规格 ; 

2) 熔 丝 型 开关 版 本 认证 : UL-J 28$, UL-CC 25; 
3) 操作 柄 准 入 额定 值 : IP66 (258! 3R, 3, 12, 4, 4X); 
4) 预 装 的 侧面 安装 文 困 式 隔离 互 锁 。 

5. IEC 和 UL 旋转 刀 开 关 特 性 

1) 预 装 选 件 ; 

2) HD [8] XE TR ; 

3) 各 种 范围 和 规格 。 

6. IEC 和 UL 旋转 刀 开 关 应 用 项 目 

1) 食品 加 工 ; 

2) 电气 设备 ; 

3) 物料 输送 操作 。 


1.3.2 组 合 开关 


在 一 些 控制 电路 中 ， 组 合 开 关 利 用 于 电气 设备 中 非 频 索 地 通 断 电路 、 换 接 电源 和 负载 、 
测量 三 相 电 压 以 及 直接 控制 小 容量 感应 电动 机 的 运行 状态 等 。 

组 合 开 关 是 一 种 多 触 点 、 多 位 置式 可 以 控制 多 个 回路 的 控制 电 右 ， 如 图 1-9 所 示 是 一 种 
组 合 开关 的 结构 示意 图 。 它 有 多 对 静 触 片 2 分 别 逆 在 各 层 绝 绿 垫 板 上 ， 静 触 万 与 外 部 的 连接 
征 通过 接线 端子 1 实现 的 。 各 层 的 动 触 片 3 套 在 装 有 手柄 的 绝缘 转动 轴 4 上 ， 而 且 不 同 层 的 
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动 触 厂 可 以 互相 错开 任意 一 个 角度 。 转 动手 柄 5 时 ， 各 动 触 片 均 转 过 相同 的 角度 ， 一 些 动 、 
静 触 片 相互 接 通 ， 男 一 些 动 、 议 触 片断 开 。 根 据 实际 需要 ， 组 合 开关 的 动 、 静 触 片 的 个 数 可 
以 随意 组 合 。 篆 用 的 组 合 开关 有 单 极 、 双 极 、 三 极 、 四 极 等 多 种 ， 其 图 形 符号 同 刀 开关 ， 文 
字符 号 为 Q。 

罗 克 韦 尔 公司 的 组 合 开关 产品 主要 有 800T-H2 2 档 1ALB 、800T-H4 INC +1NO 800T- 
HSA 复位 2 档 1INC +1NO、800T-H18A 复位 2 档 1INO +1NC、800T-H19A 复位 2 fh 1NO + 
1NC、800T-J20A 复位 3 f$ 2NO 和 800T-J2KA7B 3 档 黑 色 2NO +2NC 等 型 号 ， 如 图 1-10 所 


7N o 











图 1-9 组 合 开关 结构 示意 图 图 1-10 组 合 开 关 


其 中 800T-H2 2 档 1A1B 产品 参数 见 表 1-1。 
表 1-1 800T-H2 2 £4 1A1B 产品 参数 
绝缘 电压 30MM 2 Fí TA € 1B (V) 使 用 环境 可 在 镀金 接点 、 油 厂 等 恶劣 环境 使 用 


1.3.3 BRA 


断路 伪 又 称 目 动 空 气 开关 ， 是 一 种 常用 的 低压 控制 电 融 ,不仅 具 有 开关 作用 ,还 有 短 
路 、 失 电压 和 过 载 保护 的 功能 。 断 路 瘟 可 用 来 分 配 电能 、 不 频 壹 起 动 寞 步 电 动机 、 对 电动 机 
及 电源 线路 进行 保护 ， 当 发 生产 重 过 载 、 短 路 或 天 电压 等 故障 时 能 目 动 切断 电源 ， 相 当 于 熔 
断 式 断路 与 过 电流 、 过 电压 、 热 继 电 带 等 的 组 合 ， 而 且 在 分 断 故 障 电 流 后 ， 一 般 不 需要 更 换 
FUE o 

BRAIRE, HHRMA REA RIA NERA A REAA A 
Vi. RER B RANA BR UT Etui o MERN B Aar EEE RRIPA, mAh 
IWAN ER 71 EREE P A RIARI a HAERE SIL. ER HH HE e e E dcr e AS d FF 
Xo 

l. 断路 器 的 基本 结构 和 工作 原理 

叶 路 冀 主 要 由 3 个 基本 部 分 组 成 : 触 尖 、 灭 弧 系统 和 各 种 脱 扣 带 ， 包 括 过 电流 脱 扣 右 、 
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AUR (REE) idis. AIA rss E Brel as. B 1-11 所 示 为 其 原理 示意 
图 。 图 中 ， 主 触 点 是 由 手动 操作 机 构 使 之 闭合 的 。 晰 路 带 的 工作 原理 为 : 正 稼 情况 下 ， 将 连 
杆 和 锁 钧 扣 在 一 起 ， 过 电流 脱 扣 融 的 衔 铁 释放 ， 欠 电压 脐 钩 天 的 衔 铁 吸 合 ; 过 电流 时 ， 过 电 
流 脱 扣 带 的 衔 铁 吸 合 ， 顶 开锁 钧 ,使 主 触 点 断 开 以 切断 主 电路 ; 从 电压 或 失 电 压 时 ， 从 电压 
脱 扣 带 的 衔 铁 释 放 ， 顶 开锁 钓 使 主 电 路 切断 ， 如 图 1-11 所 示 。 


连 杆 闭 置 
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图 1-11 — Br i A A ZI i d 


2. 断路 器 的 技术 参数 

断路 伪 的 主要 技术 参数 有 : 额定 电压 、 和 额定 电流 、 极 数 、 脱 扣 带 类 型 及 其 整定 电流 殉 
围 、 分 断 能 力 、 动 作 时 间 等 。 

3. 断路 器 的 选择 与 使 用 

(1) 选择 断路 瘟 时 应 注意 

1) 晰 路 上 冀 的 额定 电流 和 和 额定 电压 应 大 于 或 等 于 线路 、 设 备 的 正常 工作 电压 和 工作 电流 ; 

2) 晰 路 融 的 极限 分 断 能 力 应 大 于 或 等 于 电路 最 大 短路 电流 ; 

3) 从 电 压 脱 扣 带 的 额定 电压 等 于 线路 的 额定 电压 ; 

4) 过 电流 脱 扣 带 的 额定 电流 大 于 或 等 于 线路 的 最 大 负载 电流 ; 

5) 断路 天 的 类 型 应 根据 线路 及 电气 设备 的 额定 电流 及 对 保护 的 要 求 来 选择 。 乔 额定 电 
流 较 小 (600A 以 下 ) ， 短 路 电流 不 太 大 ， 可 选用 塑 元 式 断 路 和 ; 厂 短 路 电流 相当 大 ， 则 应 
选用 限 流 式 断 路 希 ; 舌 额 定 电 流 很 大 ， 或 需要 选择 型 断路 硕 时 ， 则 应 选择 万 能 式 断 路 天; EY 
有 漏电 电流 保护 要 求 时 ， 应 选用 带 漏 电 保护 功能 的 断路 厅 等 ; 控制 和 保护 硅 整 流 装 置 及 品 闸 
管 的 断路 般 ， 应 选用 百 流 快速 断路 做。 

(2) 使 用 断路 名 应 注意 

1) 断路 名 投入 使 用 前 应 先进 行 整定 ， 按 照 要 求 整定 热 脱 扣 奋 的 动作 电流 ， 以 后 就 不 要 
BEDES A ER TNCS o 
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粒 、 粉 企 ， 特 别 要 把 散 洛 在 绝缘 体 上 的 金属 粉尘 清理 干净 。 
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使 用 断路 句 实 现 短路 保护 比 熔 上 断 器 好 ， 因 为 三 相 电 路 短路 时 ， 可 能 只 有 一 相 熔 断 器 熔 
肠 ， 造 成 缺 相 运行 。 而 对 断路 需 来 说 ， 只 要 造成 短路 就 会 跳 闻 ， 将 三 相同 时 切断 。 断 路 器 还 
有 其 他 自动 保护 作用 ， 人 性 能 优越 ， 但 其 结构 复杂 ， 操 作 频 率 低 ， 价 格 高 ， 因 此 适合 于 要 求 较 
高 的 场合 ， 如 电源 总 配 电 盘 。 罗 克 圳 尔 公 司 的 断路 器 产品 包括 140U WEE, 140UE Wr 
路 器 、1489 工业 DIN 导轨 上 断路 需 等 ， 如 图 1-12 及 图 1-13 所 示 。 











图 1-12 140U FEA 图 1-13 140UE ISrER dE 


表 1-2 140U 塑 壳 断路 器 产品 参数 





umama | 15-10 | 15-125 600 -1300 
最 大 值 /A 100 125 250 400 600 800 1200 
框架 类 型 G H J K L M N 

高 /mm 124 140 178 258 257 406 406 
宽 /mm 70 76 105 140 140 210 210 
长 /mm 81 76 103 104 136 111 140 








(3) 140U REWERA nn RETE 

ILK 1-2, 

1) 15 «1200 A 塑 壳 断路 器 ; 

2) 125 ~ 1200 A 朔 壳 开关; 

3) 工厂 预 安装 或 现场 安装 附件 ; 

4) 柔性 电缆 操作 机 构 ; 

5) 旋转 式 可 变 深 度 操 作 机 构 ; 

6) 尺 才 紧 次， 切断 标 称 值 高 ; 

7) 经 过 认定 和 认证 ， 此 产品 线 可 在 全 球 范 围 内 应 用 
8) 体积 更 小 ， 所 占用 的 面板 空间 减少 (ABR Bulletin 140U-D) 。 
(4) 140UE 断路 器 
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HEILK 1-3, 

表 1-3 140UE 断路 器 产品 参数 
电流 范围 /A 16 ~160 50 ~250 250 ~030 300 ~ 800 400 ~ 1250 
最 大 值 /A 160 250 630 800 1250 


LI $4 E ; E 
a T" o5 - io 














'jí/mm 76 105 140 210 210 
长 /mm 70 103 104 140 140 


(5) 140UE HERAN in PEDE 

1) 固定 或 可 调整 热 敏 ; 

2) 固定 或 可 调整 磁 敏 ; 

3) 3 极 和 4 极 型 ; 

4) 防护 等 级 为 I P66 (类 型 4/4X) 的 旋转 操作 机 构 ; 
5) KPEE RREN 


1.3.4 漏电 保护 断路 器 


独 电 你 护 断 路 如 是 一 种 安全 你 护 电 带 ， 在 电路 中 作为 触电 和 独 电 你 护 之 用 。 在 线路 或 设 
备 出 现 对 地 漏电 或 人 喘 和 触电 时 ， 能 迅速 目 动 断 开 电路 ， 有 效 地 保证 人 号 和 线路 安全 。 

以 电流 动作 型 漏电 保护 断路 天 为 例 ， 其 主要 由 电子 线路 、 零 序 电路 互感 项 、 漏 电 脱 扣 
船 、 触 头 、 试 验 按钮 、 操 作 机 构 及 外 元 等 组 成 。 漏 电 保 护 断 路 大 有 单 相 式 和 三 相 式 等 形式 。 
漏电 保护 断路 胡 的 额定 漏电 动作 电流 为 30 ~ 100mA， 漏 电 脱 扣 融 动 作 时 间 小 于 0. 1s。 

洗 电 你 护 断 路 如 接 入 电路 时 ， 应 接 在 电能 表 和 熔断 带 后 面 ， 安 竣 时 应 按 开 关 规 定 的 标志 
接线 。 接 线 完 毕 后 应 按 动 试验 按钮 ， 检 查 保护 断路 名 是 否 可 靠 动 作 。 漏 电 保护 断路 仑 投入 正 
利 运 行 后 ， 应 定期 校 验 ， 一 般 每 月 需 在 合 闸 通 电 状态 下 按 劲 试验 按钮 一 次 ， 检 查 漏 电 保护 断 
路 带 是 否 正 常 工 作 ， 以 确保 其 安全 性 。 


1.3.5 MCS HRS 


WAA E TE PEE De E RE RC E E ARN KEP ENBERE, FAE E 
气 设备 及 电动 机 等 实行 保护 ， 它 主要 实现 的 是 短路 保护 作用 。MCS 模块 化 电动 机 控制 系统 
中 包括 140M 和 140U 两 个 系列 的 断路 器 。 

1. 140M 系列 断路 器 

140M 系列 断路 器 的 电流 范围 是 0.1 ~1200A， 能够 提供 电动 机 保护 和 电路 保护 ， 符 
IEC 标准 ， 具 有 明显 的 胶 扣 指示 、 大 电流 限制 能 力 、 开 关 容 量 高 以 及 市 省 面板 空间 与 安装 
间 等 特点 。 

2. 140U 系列 塑 壳 断路 着 

140U 系列 塑 过 断路 硕 的 电流 范围 是 13 ~ 1200A， 上 有 具有 热 过 载 保护 和 短路 保护 功能 ， 符 
A IEC 60947-2 断路 器 标准 ， 并 通过 CE 认证 和 KEMA-KEUR 第 三 方 测试 与 认证 。 另 外 ， 
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140U RIA TERERAA MARL) KRME WES S Bl t B PME BUS VIS 8 TG 
板 空间 、 分 断 能 力 高 等 特点 ， 如 网 1-14 所 示 。 





a) b) 


图 1-14 140U 系列 塑 壳 断路 天 
a) 140M b) 140U 


14 QEA 


1.4.1 按钮 


fJ ZIERA EAr, Ak, EDS. AAACN PETE H 
构 形 式 可 分 为 旋钮 式 (用 手动 旋钮 进行 操作 )， 指 示 灯 式 ANRA SI Sho fei m AA 
D) MZAA CABER, ARRAI) 几 种 。 

图 1-15a 所 示 是 一 种 按钮 的 结构 示意 图 ， 图 1-15b 是 一 种 按钮 的 外 形 ， 图 1-15c 为 其 符 























ri 


号 。 
在 未 按 动 按钮 之 前 ， 上 面 一 对 前 触 点 与 动 触 点 接 通 ， 称 为 第 团 触 点 ; P TI —Ó BERI C3 


Erf es ETATE RI, PRIM TE TR AS o 
按钮 由 













E 1 -— 

AR "um po mien 

S | M | 

M un r | [ITITI M pe | 

AN N E Eram | 

NV FEN | = 常 开 触 点 
d V L T 
anfi 、 yra G 

` KN 单 按钮 复合 按钮 





a) b) C) 








图 1-15 按钮 的 结构 示意 图 及 符号 
a) 按钮 的 结构 b) 按钮 的 外 形 c) 按钮 的 符号 





只 具有 向 财 触 点 或 只 具有 和 开 触 点 的 按钮 称 为 单 按钮 。 既 有 利 财 触 点 、 也 有 和 凋 开 触 点 的 
按钮 称 为 复合 按钮 。 按 钮 松 开 后 ， 触 点 恢复 原来 的 状态 ， 则 称 为 瞬时 型 按钮 ， 奉 触 点 仍 保持 
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按 下 按钮 时 的 状态 ， 则 称 为 目 锁 型 按钮 或 者 保持 型 按钮 。 

图 1-15 所 示 是 一 种 复合 按钮 。 当 按 下 按钮 时 ， 动 触 点 与 上 面 的 静 触 点 分 开 ( 称 常 闭 触 
AA) 而 与 下 面 的 静 触 点 接 通 ( 称 常 开 触 点 闭合 )。 当 松 开 按 钮 时 按钮 复位 ， 在 弹 竹 的 作 
用 下 动 触 尖 恢复 原 位 ， 即 常 开 触 点 恢复 断 开 ， 常 团 触 点 恢复 团 合 。 各 触 点 的 通 断 顺序 为 ， 当 
按 动 按钮 时 ， 稼 财 触 点 先 断 开 ， 第 开 触 点 后 闭合 ; MAAR, TÍJTABGG GT. "8 pf 
点 后 闭合 。 了 人 解 这 个 动作 顺序 ， 对 分 析 探 制 电路 的 工作 原理 是 非 浓 有 用 的 。 

控制 按钮 的 选用 要 考虑 其 使 用 场合 ， 对 于 控制 直流 负 载 ， 因 下 流 电弧 起 灭 比 交 流 困难 ， 
故 在 同样 的 工作 电压 下 直流 工作 电流 应 小 于 交流 工作 电流 ， 并 根据 具体 控制 方式 和 要 求 选 择 
控制 按钮 的 结构 形式 、 触 头 数目 及 按钮 的 颜色 等 。 一 般 以 红色 表示 集 止 按钮 ， 绿 色 表 示 起 动 
按钮 。 

罗 元 韦 尔 公司 的 按钮 产品 包括 800B 16mm 按钮 、800F 按钮 操作 硕 和 S00T/H 按钮 等 。 

1. 800B 16mm 按钮 

D TEBRA RRE A BITE I DH EHAR b ETRTERE WIARE ERR, 2 
EGG TESI AKERE, 3 Bx XETESRIT KIRE STU E IETETIRTESR, WEI 1-16 所 示 。 


© u 
Ou 


图 1-16 800B 16mm 按钮 


























800B 16mm 按钮 产品 特性 : 

1) IEC 样式 ; 

2) 16mm Žž% ÍL; 

3) IP66 和 类 型 4/13; 

4) ERRER o 

2. 800F 按钮 操作 器 

如 图 1-17 及 图 1-18 所 示 ， 指 示 灯 颜色 及 含义 见 表 1-4. 





图 1-17 800F 按钮 操作 需 图 1-18 800T/H 按钮 
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X 1-4 IEC 60204-1 标准 所 规定 的 指示 灯 颜 色 编 码 及 其 含义 











颜色 | 含义 说 Hj 操作 人 员 须 采取 的 行动 
发 生 危 险 时 ， 立 即 动 作 以 处 理 危 险 状态 (也 就 是 
红 | 紧急 从 状态 
通过 紧急 停止) 
异常 状态 
黄 | 异常 | 7T 念 测 或 干预 〈 例 如 重启 
异常 EDS 检测 或 干预 (例如 重启 等 ) 
绿 | 正常 | ”正常 状态 可 选 
E | 强制 | ”指示 一 个 状态 表明 当前 需要 操作 人 员 动 作 强制 动作 
aoa) 其 他 状态 ， 当 使 用 红 、 黄 、 绿 、 蓝 等 状态 出 现 | 
异议 时 ， 可 能 将 使 用 白色 T 








800F TZHLTRTESRI m EIE: 

1) 22. 5mm "4; 

2) IP65/66, ， 类 型 4/4X/13 (塑料 ) 和 类 型 4/13 (金属 ); 
3) 工程 级 热塑性 塑料 ; 

4) 耐 化 学 腐蚀 ， 可 在 恶劣 环境 中 使 用 ; 

5) 压铸 金属 结构 ; 

6) WW. 

800T/H 按钮 产品 特性 : 

1) 人 危险 场所 按钮 和 工作 站 ; 

2) I, IAMX, 1 和 2 分 类 ; 

3) 0. 75in (lin =0.025 4m 1.91cm) -14 NPSM 圆柱 形 ; 
4) 类 型 7 和 9; 

5) 防爆 型 操作 需 。 


1.4.2 万 能 转换 开关 


万 能 转换 开关 实际 是 一 种 多 档 位 、 控 制 多 回路 的 组 合 开 关 ， 用 于 控制 电路 发 布控 制 指令 
或 用 于 远 距 离 控 制 。 也 可 作为 电压 表 、 电 流 表 的 换 相 开关 ， 或 小 容量 电动 机 的 起 动 、 调 速 和 
换 向 控制 开关 。 因 其 换 接 电路 多 ， 用 途 广泛 ， 故 称 为 万 能 转换 开关 。 

以 LW6 系列 万 能 转换 开关 为 例 ， 其 主要 由 操作 机 
构 、 面 板 、 手 柄 及 触 点 座 等 部 件 组 成 ， 操 作 位 置 有 2 ~ 
12 个 ， 触 点 底座 有 1 ~ 10 层 ， 其 中 每 层 底座 均 可 装 三 对 
触 点 ， 并 由 底座 中 间 的 凸轮 进行 控制 。 由 于 每 层 凸轮 可 
做 成 不 同 的 形状 ， 因 此 当 手 柄 转动 到 不 同位 置 时 ， 通 过 
凸轮 的 作用 ， 可 使 各 对 触 点 按 所 需要 的 规律 接 通 和 分 断 。 
图 1-19 所 示 为 LW6 系列 转换 开关 中 某 一 层 的 结构 示意 
图 。 

万 能 转换 开关 各 档 位 电路 通 断 状况 表示 有 两 种 方法 : 
一 种 是 图 形 表示 法 ， 另 一 种 是 列表 表示 法 。 图 形 表示 时 ， ELO 万能 转换 开关 第 构 不 意图 
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MéeKACNTRIRRIDL. AJLA Lf WEZ. SCEX UNO Bm T dez URS, EHI Ae IPSE für 
KWA EA Ibo]. dE ESCEX SC CER 373 HUEUERT SUUS SCEXOG] WEBS, TERRI TET 
档 位 是 接 通 的 ， 不 标 夺 点 束 意 味 看 该 触 头 在 该 档 位 被 分 断 。 如 图 1-20 所 示 ， 在 零 位 时 1 、3 
两 路 接 通 ， 在 左 位 时 仅 1 路 接 通 ， 在 右 位 时 仅 2 路 接 通 。 

罗 克 韦 尔 公司 生产 的 194L-E20-1752 万 能 转换 开关 ， 如 图 1-21 所 示 ， 参 数 见 表 1-5, 




















左 0 右 
| | 
] ——— ——1Lo1 | gup——— 
ó e | 
| | | 
2 — o | Si 
| | i 
3 3 | o~ 
| + | 
SA 
图 1-20 万 能 转换 开关 的 图 形 表示 图 1-21 万 能 转换 开关 
表 1-5 194L-E20-1752 万 能 转换 开关 参数 
额定 电压 /V 380 额定 电流 /A 20 
绝缘 电压 /V 400 极 数 3 
型 号 194L-E20-1752 产品 认证 CE 











体积 小 ， 人 性 能 安全 可 靠 ， 负载 断路 开关 适用 于 通风 、 空 调 及 水 有 泵 系统 ， 适 用 于 工业 成 套 
设备 开关 和 用 作 绝 缘 、 安 全 隔离 等 分 布 开关 ， 相 当 于 KG20-KG100 型 负载 断路 需 开 关 。 

正常 工作 条 件 : 1) 周围 空气 温度 不 超过 +40Y% ， 且 其 24h 内 的 平均 温度 不 超过 357€ ; 
2) 周围 空气 温度 的 下 限 不 超过 为 -SC; 3) 安装 地 点 的 海拔 不 超过 2000m; 4) 最 高 温度 
为 +40% 时 ， 空 气 的 相对 湿度 不 超过 50% ， 在 较 低 的 温度 下 可 以 允许 有 较 高 的 相对 湿度 ， 
例如 20*C 时 达 90% 。 对 由 于 温度 变化 偶尔 产生 的 凝 露 应 采取 特殊 的 措施 。 

安全 性 : 开关 的 断 开 ， 触 点 的 绝缘 距离 大 ， 达 到 13 x 14mm， 大 大 超过 了 VDE0113 的 安 
全 要 求 ， 在 许多 情况 下 ， 开 关 的 安全 水 平 超过 世界 上 现 有 各 种 电 吉 断 流露 。 

安装 类 型 : 开关 既 可 适用 面板 型 ， 又 可 采用 底座 安装 型 ， 而 底座 安装 型 也 可 以 方便 且 安 
全 地 用 螺钉 或 35mm 导轨 安装 ， 开 关系 统 具 有 很 强 的 灵活 性 和 适应 性 ， 增 加 附加 触 尖 和 中 性 
端子 可 以 不 必 拆 除开 关 而 轻易 地 增加 适应 附加 触 涉 。 安 装 方便 内 置 的 螺钉 可 以 防止 手工 操作 
时 打滑 ， 使 气动 或 电动 工具 发 挥 最 佳 效 能 ， 保 证 安装 时 的 安全 和 速度 。 
1.4.3 主 令 控制 器 与 凸轮 控制 器 

主 令 控制 器 用 来 频 演 地 按 预定 顺序 切换 多 个 控制 电路 ， 它 与 磁力 控制 盘 配 合 ， 可 实现 对 
起 重 机 ， 轧 钢 机 、 卷 扬 机 及 其 他 生产 机 械 的 远 距 离 控 制 ， 如 图 1-23 所 示 。 


图 1-22 所 示 是 主 令 控 制 表 攻 一 层 的 结构 示意 图 。 其 中 1 为 固定 于 方 轴 上 的 凸轮 块 ，2 为 
接线 柱 ，3 是 固定 的 静 触 点 ，4 是 固定 于 绕 转 动 币 6 转动 文 杆 5 上 的 动 触 点 。 当 转动 方 轴 时 ， 
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凸轮 块 随 之 转 劲 ， 当 凸轮 块 的 凸 起 部 分 转 到 与 小 轮 7 ART, MESSA ANKAF, E 
触 点 4 离开 前 触 操 3， 将 被 控 回 路 断 开 。 当 凸轮 块 的 四 陷 部 分 与 小 轮 7 接触 时 ， 文 杆 5 TE 
力 弹 费 作 用 下 复位 ， 使 动 触 点 闭合 ， 从 而 接 通 被 控 回路 。 这 样 安 冯 一 串 不 同形 状 的 凸轮 块 ， 
呆 开 ， 以 获得 按 一 定 顺 序 进行 控制 的 电路 。 人 参数 见 表 1-6。 





图 1-22 XT d HET S E 


A16 主 令 控制 器 参数 











额定 电流 /A 10 额定 电压 AV 380 
电 寿 命 /万 次 8 机 械 寿命 /万 次 10 
适用 范围 工业 产品 认证 CCC 


凸轮 控制 器 是 一 种 大 型 的 手动 控制 句 ， 主 要 用 于 起 重 设 备 中 直接 控制 中 小 型 绕 线 式 异 步 
电动 机 的 起 动 、 停 止 、 调 速 、 反 转 和 制 动 ， 也 适用 于 有 相同 要 求 的 其 他 电力 拖 动 场合 。 

山 轮 控制 器 主 要 由 触 尖 、 转 轴 、 凸 轮 、 杠 杆 、 手 柄 、 灭 弧 蛙 及 定位 机 构 等 组 成 。 其 工作 
原理 与 主 令 控制 器 基本 相同 。 由 于 凸轮 控制 右 可 直接 控制 电动 机 工作 ， 所 以 其 触 头 容量 大 并 
有 灭 听 装 置 。 这 是 与 主 令 控制 器 的 主要 区 别 。 吓 轮 控 制 需 的 优点 是 控制 电路 简单 ， 开 关 元 件 
少 ， 维 修 方便 等 。 缺 点 是 体积 较 大 ， 操 作 策 重 ， 不 能 实现 远 距 离 控制 。 

主 令 控制 器 与 凸轮 控制 历 的 图 形 符号 及 触 头 在 各 档 位 通 断 状态 的 表示 方法 与 万 能 转换 开 
关 类 似 ， 文 字 标 号 也 用 SA 表示 。 罗 克 韦 尔 公 司 的 主 令 控制 器 型 号 为 “XLK23P-3Z11D”。 

罗 克 韦 尔 公司 的 凸轮 控制 器 的 型 号 为 803 旋转 凸轮 控制 器 。803 旋转 凸轮 控制 右 组 件 可 
在 长 寿命 精密 轴承 上 平稳 旋转 。 所 有 控制 右 均 可 双 癌 任意 旋转 。 可 在 任意 平面 或 角度 安装 这 
些 控制 器 。 每 个 凸轮 可 独立 调整 ， 而 不 影响 其 他 电 
路 。 接 触 停顿 可 以 设置 为 11” ~ 360?， 如 图 1-24 所 
7o 

1. 803 旋转 凸轮 控制 器 特性 

1) 外 部 或 内 部 定时 及 停顿 调整 ; 

2) 重 载 双 断 开 或 快速 动作 触 点 ; 

3) 单 轴 或 双 轴 安排 ; 

4) 2 «12 个 独立 电路 ; 

5) 轴 转 速 最 高 400r/min; E124 凸轮 控制 器 
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6) 提供 耐 腐蚀 类 型 外 元 。 

2. 803 旋转 凸轮 控制 器 应 用 项 目 
1) 冲床 ; 

2) 装配 和 包装 机 ; 

3) 钢 成 型 /重金 属 。 


1.4.4 行程 开关 


行程 开关 是 根据 运动 部 件 的 位 移 信 号 而 动作 的 ， 是 行程 控制 和 限 位 保护 不 可 缺少 的 电 
人 希 。 厂 将 行程 开关 安装 于 生产 机 械 行 程 终 点 处 ， 以 限制 其 行程 ， 则 称 为 限 位 开关 或 终点 开 
Ko 行程 开关 广泛 应 用 于 各 类 机 床 和 起 重 机 械 的 控制 ， 以 限制 这 些 机 械 的 行程 。 

常用 的 行程 开关 有 撞 块 式 (也 称 下 线 式 ) 和 深 轮 式 。 深 轮 式 又 分 为 自动 恢复 式 和 非 目 
动 恢 复式 。 非 日 动 恢复 式 需 要 运动 部 件 反 癌 运 行 时 撞 压 使 其 复位 。 运 动 部 件 速 度 慢 时 要 选用 
深 轮 式 。 撞 块 式 和 深 轮 式 行程 开关 的 工作 机 理 相 同 ， 下 面 以 撞 块 式 行程 开关 为 例 说 明 行程 开 
关 的 工作 原理 。 

图 1-25a 所 示 是 撞 块 式 行程 开关 的 结构 示意 图 ， 图 1-25b 所 示 是 其 符号 。 图 中 撞 块 要 由 
运动 机 械 来 撞 压 。 撞 块 在 常态 时 (未 受 压 时 ) ， 其 稼 财 触 点 财 合 ， 笛 开 触 点 断 开 ; 撞 块 受 压 
时 ， 稼 财 触 点 先 断 开 ， 利 开 触 点 后 财 合 ; 撞 块 被 释放 时 ， 币 开 和 笛 财 触 点 均 复 位 。 
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图 1-25 行程 开关 结构 示意 图 及 符号 
a) 行程 开关 的 结构 b) 行程 开关 的 符号 





微 动 开 关 可 以 看 作 尺 寸 其 小 而 又 非 第 灵敏 的 行程 开关 ， 其 特点 是 操作 力 小 和 操作 行程 
短 ， 在 机 械 、 纺 织 、 轻 工 、 电 子 仪 带 等 各 种 机 械 设备 和 家 用 电 侣 中 作 限 位 保护 和 联 锁 等 。 


1.4.5 接近 开关 


由 于 半导体 元 从 件 的 出 现 ,产生 了 一 种 非 接触 式 的 行程 开关 ， 即 接近 开关 。 当 生产 机 械 
接近 它 到 一 定 距 离 范围 之 内 时 ， 它 就 能 发 出 信号 ， 以 控制 生产 机 械 的 位 置 或 进行 计数 。 

接近 开关 即 无 触 点 行程 开关 ， 内 部 为 电子 电路 ， 按 工作 原理 分 为 高 频 振 沪 型 、 电 容 型 和 
永 磁 型 三 种 类 型 。 使 用 时 对 外 连接 3 根 线 ， 其 中 红 、 绿 两 根 线 外 接 直 流 电 源 (通常 为 24V)， 
另 一 根 黄 线 为 输出 线 。 接 近 开 关 供电 后 ， 输 出 线 与 绿 线 之 间 为 高 电 平 输出 ; 当 有 金属 物 徘 近 
该 开关 的 检测 头 时 ， 输 出 线 与 绿 线 之 间 翻 转 成 低 电 平 。 可 利用 该 信号 驱动 一 个 继 电 占 或 直接 
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将 该 信号 输入 PLC 等 控制 回路 。 

红外 线 光 电 开 关 (OG edu) 是 光电 接近 开关 的 简称 ， 它 利用 被 检测 物体 对 红外 光 
束 的 遮光 或 反射 ， 由 同步 回路 选 通 而 检测 物体 的 有 无 ， 其 物体 不 限于 金属 ， 对 所 有 能 反射 光 
线 的 物体 均 可 检测 。 根 据 检测 方式 的 不 同 ， 红 外 线 光 电 开 关 可 分 为 漫 反 射 式 光电 开关 ， 镜 反 
射 式 光电 开关 ， 对 射 式 光电 开关 ， 醒 式 光 电 开 关 和 光纤 式 光 电 开 关 等 。 光 电 开 关 的 主要 技术 
参数 包括 : 检测 距离 、 回 差距 离 、 啊 应 频率 、 输 出 状态 、 检 测 方 式 、 输 出 形式 、 指 向 角 、 防 
护 等 级 、 表 面 反射 率 等 。 

1. 接近 开关 

罗 克 韦 尔 公司 的 接近 开关 包括 感应 式 接近 开关 、 电 容 式 接近 开关 和 超声 波 开关 等 。 

(1) 感应 式 接近 开关 

感应 式 接 近 开 关 有 管状 感应 式 接近 开关 、 和 矩形 感应 
式 接近 开关 、 气 生 感 应 式 接 近 开 关 、 环 形 和 槽 形 感应 式 
接近 开关 。 

以 管状 感应 式 接 近 开 关 为 例 : 如 图 1-26 所 示 ， 为 j 
管状 模拟 量 开 关 。 图 1-26 ”接近 开关 

871C 管状 模拟 量 开 关 是 自 成 体系 的 通用 固态 设备 ， 
设计 为 无 须 接 触 即 可 感知 黑色 金属 和 有 人 色 人 金属 物体 的 存在 。 可 提供 0 ~10V 的 源 电流 模拟 量 
输出 ， 输 出 与 感应 距离 成 比例 。 

管状 模拟 量 开 关 特 性 : 

1) 0~10V 拉 出 式 模拟 量 输出 ; 

2) 3 线 操作 ; 

3) 18 ~30V E; 

4) I2mm, 18mm 和 30mm ES; 

5) 2m (6.5 ft) PVC rZ ETE; 

6) 短路、 过载、 反 极 性 和 瞬时 噪声 防护 。 

管状 模拟 量 开 关 应 用 项 目 : 

1) 轻型 包 疙 应 用 项 目 ; 

2) 汽车 焊接 设备 ; 

3) 食品 加 工厂 。 

(2) 电容 式 接近 开关 

管状 电容 式 开 天 ， 如 图 1-27 所 示 。 

875C 和 875CP 管状 电容 式 开 关 具 有 可 调 感应 距离 ， 
并 配 有 两 个 用 于 显示 电源 和 输出 状态 的 指示 灯 。875C H o Y 


` 


关 带 有 屏 项， 封装 在 镀 镍 黄 铀 套 简 中 。875CP URHM N 


Ef, MEM WPR GEI A NEMA 12 及 IP67《〈 正 C y à A 
d 

































































529) JPEE. YETRXCÓTGLIA PVC 电缆 以 及 微型 和 超 微 
型 速 断 件 。 

管状 电容 式 开 关 特 性 

1) 金属 、 非 金属 固态 和 液态 感应 功能 ; 图 127 电容 式 接近 开关 
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2) 屏蔽 金属 (875C) 和 无 屏蔽 塑料 (875CP) 型 ; 

3) 可 调 感应 距离 ; 

4) 2 线 或 3 线 操作 ; 

5) PVC 电缆 或 快速 断 开 型 ; 

6) 10 ~48V 直流 或 24 ~240V 交流 : 

7) 常 开 或 常 团 输 出 ; 

8) 短路 、 过 载 、 反 极 性 、 瞬 时 噪声 防护 。 

管状 电容 式 开 关 应 用 项 目 

1) 木材 、 纸 浆 和 造纸 ; 

2) 干燥 物料 和 液 位 检测 ; 

3) 观察 孔 液 位 检测 ; 

4) 食品 加 工 。 

(3) 超声 波 开关 

如 图 1-28 所 示 ，873C 接近 式 超 声波 传感器 可 检测 最 大 距离 为 Im (3.3 ft) 的 固态 和 液 
态 目 标 。 此 传 感 絮 有 两 种 类 型 : 吾 模 拟 量 电压 输出 的 背 
景 抑制 单元 ， 或 者 市 数字 量 输出 的 标准 散射 模式 。 

接近 式 超 声波 开关 特性 

1) 3 线 操作 ; 

2) 3 导线 连接 ; 

3) 18 ~30V 直流 ; 图 1-28 ”超声 波 开关 

4) 模拟 量 或 数字 量 (离散 ) 输出 ; 

5) 金属 、 非 金属 固态 和 液态 感应 功能 ; 

6) 短路 、 假 脉冲 、 反 极 性 、 过 载 和 了 瞬时 噪声 防护 ; 

7) 可 调 感 应 距离 (数字 /离散 型 ); 

8) 可 调 背 景 抑制 (模拟 型 ) 。 

接近 式 超 声波 开关 应 用 项 目 

1) 物料 输送 ; 

2) £X; 

3) 食品 加 工 ; 

4) 运输 。 

2. 光电 开关 

1) 9000 系列 : 9000 系列 开关 提供 的 密封 技术 ， 可 帮助 抵御 反复 高 压 和 高 温 的 侵 禾 。 

2) RightSight， RightSight 光电 开关 具有 工业 标准 的 18mm 圆柱 体 的 独特 直角 设计 ， 提 供 
抵御 高 压 侵 检 的 保护 。 

3) MiniSight; MiniSight 光电 开关 具有 两 线 AC/DC 或 DC 两 种 模式 ， 提 供 工 业 标 准 机 过 
并 提高 其 工业 耐久 性 。 

4) 其 他 的 光电 开关 

在 工业 最 小 型 光电 开关 系列 中 的 超 小 型 42kA。 

Gg 目 教 、 超 高 速 和 模拟 输出 DIN 光纤 开关 。 
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G) 高 性 能 背景 抑制 开关 。 

(明亮 观测 ClearSight 亮 通 式 物体 检测 需 。 

@ 直 接连 接 设备 网 (DeviceNet) 网 络 的 开关 。 

各 种 类 型 的 光纤 电缆 和 零件 。 

3. 行程 开关 

行程 开关 有 多 种 设计 、 经 久 耐用 的 密封 、 前 面 安 疙 功能 和 易于 更 改 模式 的 功能 。 

1) 插入 式 开关 ; 

2) 出 厂 前 密封 的 开关 ; 

3) IEC 标准 式 触 点 直接 动作 的 行程 开关 ， 符 合 IEC 947-5-1 标准 。 

4. 安全 电缆 拉动 (Safety Cable-Pull) 开关 和 安全 互 锁 (Safety Key Interlock) 开关 

1) 安全 拉动 开关 可 用 于 紧急 停机 系统 ; 

2) HFK (FKEA, EMIRE EN) 用 于 机 各 和 目 动 流程 保护 。 

全 部 具备 下 接 接 动作 触 点 ， 符 合 IEC 947-1 标准 。 安 全 互 锁 开 关 用 于 保护 员工 ， 一 旦 
防护 门 被 打开 或 者 受 保护 的 门 被 提升 超出 范围 就 集 止 危险 的 机 如 。 这 对 于 进入 那些 不 常 进 入 
但 需要 做 维护 的 设备 来 说 是 一 个 更 经 济 的 解决 方案 ， 如 图 1-29 Bron 

开关 产品 是 工业 应 用 中 最 广 的 ， 产 品 包括 : 

1) 440K 天 片 开关 一 最 普遍 的 门 互 锁 技术 。 其 检测 门 的 转动 、 滑 动 或 者 提升 ， 通 过 在 开 
关内 的 钥匙 来 打开 。 

2) 440G 带 锁 防 护 开关 一 采用 和 Bulletin440K 一 样 的 操作 原理 ， 但 增加 了 内 部 线圈 来 保 
持 钥匙 在 开关 体内 的 位 置 ， 允 许 安 全 系统 将 门 锁定 在 正确 的 位 置 ， 直 到 机 器 的 电源 被 陋 离 。 

3) 440H 转动 开关 一 设计 用 于 转动 点 的 保护 。 因 为 它们 不 需要 使 用 钥匙 插入 开关 体 的 横 
中 ， 转 动 开 关 对 于 帘 有 不 规则 门 的 机 楷 或 污染 物 可 能 会 挥 到 钥匙 孔 里 的 应 用 是 理想 的 选 
TÉ. 

4) 440P 和 802T 位 置 〈 限 位 ) 开关 一 440P 开关 以 经 济 的 IEC 标准 封装 产品 提供 了 满足 
Machinery Directive 要 求 的 安全 触 点 。 下 接 开 断 动 作 的 S02T B [i JF 2S di — Rh Be dae D n] 3E JT UB 
的 安全 触 点 ， 封 淡 在 与 NEMA 标准 类 似 的 外 寺中， 用 于 可 徘 控 制 及 其 他 安全 应 用 。 如 图 1- 
30 所 示 。 














图 1-29 ”安全 互 锁 开 关 图 1-30 802T 限 位 开关 
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Bulletin 440N 非 接触 开关 是 用 于 多 数 机 器 的 最 简单 的 互 锁 技 术 。 其 磁 触 发 安全 触 点 执行 
器 和 开关 之 间 不 需要 接触 ， 设 置 、 排 列 简单 并 减少 了 安装 费用 。 非 接触 互 锁 意味 着 更 低 的 损 
耗 ， 更 高 的 性 能 ， 并 比 其 他 互 锁 技术 具有 较 高 的 抗 扰动 性 。 


1.5 接触 前 


接触 部 能 频 索 地 接 通 或 断 开 区 直流 主 电路 ， 实 现 远 距离 自动 控制 ， 主 要 用 于 控制 电动 
机 、 电 热 设 备 、 电 焊 机 、 电 容 佛 组 等 ， 具 有 低 电 压 释 放 保 护 功 能 。 接 触 占 具有 控制 容量 
过 载 能 力 踢 、 寿 命 长 、 设 备 简单 经 济 等 特点 ， 是 电力 拖 动 目 动 控制 电路 中 使 用 最 广泛 的 电 验 
人 

接触 硕 可 分 为 百 流 接触 硕 和 交流 接触 毅 两 类 。 百 流 接触 从 的 线圈 使 用 直流 电 ， 交 流 接触 
侣 的 线圈 使 用 交流 电 。 


1.5.1 接触 器 的 基本 结构 与 工作 原理 


图 1-31a 所 示 是 交流 接触 作 的 结构 示意 图 ， 图 1-31b 所 示 是 其 符号 。 
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图 1-31 交流 接触 硕 的 结构 示意 图 及 符 
a) 交流 接触 器 的 结构 b) 交流 接触 硕 的 符 
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电磁 铁 和 触 点 是 交流 接触 右 的 主要 组 成 部 分 。 电 磁铁 是 由 定 铁 心 、 动 铁心 和 线圈 组 成 
的 。 触 后 可 以 分 为 主 触 点 和 辅助 触 点 (图 中 没 画 辅助 触感 ) 两 类 。 例 如 ，CJ10-20 型 交流 接 
触 信 有 3 个 第 开 主 触 点 ,4 个 辅助 触 点 〈2 个 常 开 ,，2 个 肖 团 ) 。 交 尝 接 触 帮 的 主 、 辅 触 后 通 
过 绝 绿 文 架 与 动 铁 心 连 成 一 体 ， 当 动 铁心 运动 时 珊 动 各 触 点 一 起 动作 。 主 触 点 能 通过 大 电 
Wi. 一般 接 在 主 电 路 中 ; 辅助 触 点 通过 的 电流 较 小 ， 一 般 接 在 控制 电路 中 。 

触 点 的 动作 是 由 动 铁心 囊 动 的 。 如 图 1-31a 所 示 ， 当 线圈 通电 时 动 铁心 下 落 ， 使 第 开 的 
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Xx. MAAA (电动 机 接 通 电源 )， 常 闭 的 辅助 触 点 断 开 。 当 线圈 欠 电 压 或 失去 电压 时 ， 
动 铁 心 在 文 返 弹 蓉 的 作用 下 弹 起 ， 吊 动 主 、 辅 触 操 恢复 肖 态 (电动 机 断 电 )。 

由 于 主 触 点 通过 的 是 主 电路 的 大 电流 ， 在 触 操 断 开 时 触 后 间 会 产生 电弧 而 烧 坏 触 尖 ， 所 
以 交流 接触 带 一 般 部 配 有 炎 弧 单 。 交 流 接 触 带 的 主 触 点 通 第 做 成 桥 式 ， 它 有 两 个 断 点 ， 以 降 
低 当 触 点 断 开 时 加 在 触 点 上 的 电压 ,使 电弧 容易 烛 炎 。 


1. 5.2 接触 器 的 技术 参数 


接触 兹 的 主要 技术 参数 有 : 

1) 额定 电压 : 接触 带 的 额定 电压 是 指 主 触 头 的 额定 电压 。 交 流 有 220V、380V 和 660V， 
在 特殊 场合 应 用 的 额定 电压 高 达 1140V， 朋 流 主要 有 110V、220V 和 440V。 

2) 额定 电流 : 接触 硕 的 额定 电流 是 指 主 触 头 的 额定 工作 电流 。 它 是 在 一 定 的 条 件 〈 额 
定 电 压 、 使 用 类 别 和 操作 频率 等 ) 下 规定 的 ， 目 前 第 用 的 电流 等 级 为 10 ~800A。 

3) 吸引 线圈 的 额定 电压 和 频率 交流 电压 有 36V、127V、220V 和 380V， 频 率 有 50Hz 
和 60Hz。 直 流 电 压 有 24V、48V、220V 和 440V。 

4) 机 械 寿 命 和 电气 寿命 : 接触 带 是 频繁 操作 电 疮 ， 应 有 较 高 的 机 械 和 电气 寿命 ， 该 指 
慰 是 产品 质量 重要 指标 之 一 。 

5) 额定 操作 频率 接触 右 的 额定 操作 频率 是 指 每 小 时 允许 的 操作 次 数 ， 一 般 为 300 次 / 
h、600 次 Ah 和 1200 次 /h。 

6) 动作 值 : 动作 值 是 指 接触 硕 的 吸 合 电压 和 释放 电压 。 规 定 接触 硕 的 吸 合 电压 大 于 线 
团 额 定 电压 的 85% 时 应 可 徘 吸 合 ， 释 放电 压 不 局 于 线圈 额定 电压 的 70% 。 


1.5.3 MCS 系列 接触 怖 概述 


罗 元 韦 尔 日 动 化 公司 的 MCS 模块 化 电动 机 控制 系统 中 的 一 般 用 途 接触 剖 为 100-M、100- 
C、100-D 和 100-G 系列 。 对 于 安全 要 求 的 场合 ， 还 可 选用 100-S 系列 接触 兹 (9 ~ 85A)。 

1) 100-M 系列 小 型 接触 右 适 用 于 配 电 柜 空间 特别 有 限 的 商用 和 轻 负 载 应 用 场合 ， 其 
度 为 44mm， 但 它 的 厚度 小 ， 比 标准 的 IEC 接触 右 所 要 求 的 配 电 柜 深度 浅 。100-M 系列 小 
接触 硕 的 负载 范围 是 2.2 -5.5kW (5.3~12A)。 

2) 100-C 系列 接触 器 是 标准 的 IEC 接触 器 ， 其 负载 范围 是 4 ~45kW (9 ~85A)。 该 系列 
的 接触 句 都 可 以 安装 在 35mm 的 DIN 导轨 上 。 另 外 ， 其 线圈 端子 方向 改变 ， 可 以 在 进 线 侧 ， 
也 可 以 在 负载 侧 接 线 ， 方便 安装 。 

3) 100-D 系列 接触 硕 的 负载 范围 是 530 ~500kW (95 ~860A) 。 除 了 提供 传统 的 交 直 流 挖 
制 线圈 外 ， 该 系列 接触 需 还 可 提供 具有 集成 电子 接口 的 电子 线圈 ， 它 一 方面 实现 了 可 编程 序 
控制 器 或 者 其 他 低 电 平 信号 源 直 接 控制 接触 器 动作 的 功能 ， 男 一 方面 大 大 降低 了 线圈 功 耗 
(不 到 传统 线圈 功 耗 1/5 ) 。 

4) 100-G 系列 接触 磊 的 负载 范围 是 315 - 710kW ， 可 开关 高 达 1200A 的 电动 机 负载 ; 它 
具有 辅助 触 点 、 机 械 联 锁 等 完整 配套 附件 ， 并 且 可 以 添加 第 四 个 中 性 极 ， 提 供 最 大 的 灵活 
性 ， 以 满足 各 种 应 用 需求 。 

100-M、100-C、 和 100-D 系列 接触 絮 都 可 以 和 193 系列 的 电子 型 过 载 保 护 继电器 配 用 ， 
构成 紧 浴 、 灵 活 的 电动 机 起 动 妖 ， 如 图 1-32 所 示 。 
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图 1-32 MCS 模块 化 电动 机 控制 系统 
a) 100-M b) 100-C c) 100-D d) 100-G 


1.5.4 HR BUXCHE 
Tief ae He PE ERAKI A P L2 M: 
1) 根据 负载 性 质 选 择 接 触 侣 的 类 型 。 
2) 额定 电压 应 大 于 或 等 于 主 电路 工作 电压 。 





3) 额定 电流 应 大 于 或 等 于 被 控 电 路 的 额定 电流 。 对 于 电动 机 负载 还 应 根据 其 运行 方式 








适当 增 大 或 减 小 。 -一 
4) 吸引 线圈 的 额定 电压 与 频率 要 与 所 在 控制 ki mun 
电路 的 选用 电压 和 频率 相 一 致 。 i = ws w Y« > 
罗 克 韦 尔 公司 IEC PARARI RERA E a S. i e b" b 
4gohan. MAPAM E AAK Akar UPR LL Ss € 
FIJ l ! [i ? eiu 
cO i 5 h, 。 i 
1. 标准 接触 器 "S Mores" A 





罗 克 韦 尔 公司 的 标准 接触 器 包括 100-C/104-C o c mm e OS 


18... 
IEC 接触 器 、100-D/104-D IEC 接触 器 和 100-G IEC jc s 
ax ez. 
Afar rA s, ünÉ 1-33 所 示 。 ij 
100-C PRYE Ee fias rp de BE P A HERI ETT, 图 1-33 ”标准 接触 器 


100-D 通过 集成 PLC 接口 实现 灵活 性 。100-G 接触 
dI 1200A (AC3) 到 1350A (AC1) 的 100 接触 硕 系 列 提 供 重 要 扩展 。 
1) 100-C/104-C IEC fiks 
e4 —55kW; 
e5-75Hp (9 297A); 
e 辅助 触 点 的 正面 和 侧面 安装 ; 
e 电子 和 气动 定时 模块 ; 
e 下 和 省 空间 的 线圈 安 痛 控制 模块 ; 
e 可 逆 线 圈 接 线 病 〈 进 线 侧 或 负载 侧 ) 。 
2) 100-D/104-D IEC 接触 器 
e63 ~S00kW (400V 时 ); 
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e 75 -600Hp (460V 时 ) ; 
e 100 -700Hp (575V 时 ) ; 
e 集成 PLC 接口 ; 
e 小 功率 接触 和 保持 。 
3) 100-G IEC 接触 器 
e315 ~710kW (400V 时 ): 
e350 -900Hp, 460/575V; 
e JOE RISE EE HI ; 
e 机 械 锁 定 。 
4) 标准 接触 磊 特 性 
e 低 功 耗 直流 线圈 ; 
e 很 多 统一 面板 安装 尺寸 ; 
e 小 尺寸 ， 适 合 有 限 的 面板 空间 ; 
e 提供 安全 型 号 ; 
e 大 电流 设备 。 
2. 安全 接触 器 
9 vba RB PR I100S-C/104S-C KEFF 100S-D 安全 接触 需 两 种 型 
号 ， 如 图 1-34 所 示 。 
100S/104S IEC 安全 接触 右 和 700S 安全 < — 
控制 继电器 提供 高 达 85 A 的 机 械 连 接 正 导向 EE CES 
触 点 ， 现 代 安 全 应 用 项 目的 反馈 电路 中 需要 hA EL T 





















这 些 触 点 。100S-D 安全 接触 器 使 用 镜像 触 点 
性 能 提供 危险 运动 负载 的 安全 隔离 。 镜 像 触 
点 提供 有 关 主 电源 电极 的 打开 或 关闭 状态 的 
AJ ETER o 

1) 100S-CZ104S-C 安全 接触 器 

e 机 械 连接 的 背 闭 辅助 触 点 ; 

e 正面 安装 的 辅助 触 点 ; 

e 交流 和 直流 操作 线圈 ; 

e SUVA 第 三 方 认 证 。 图 1-34 ”安全 接触 器 

2) 100S-D 安全 接触 器 

e 50 ~ 500kW (400V 时 ); 

e 60 ~600Hp (460V 时 ); 

e75 ~700Hp (575V 时 ); 

e 电子 线圈 和 传统 线圈 。 

3) 安全 接触 器 特性 

o 红色 触 点 护 盖 ， 方 便 识别 ; 

e 交流 和 直流 操作 线圈 ; 

e 全 系列 附件 。 
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3. 小 型 接触 器 
F YU BAR RB NUBE 100-K/104-K 小 型 接触 硕 ， 如 图 1-35 所 示 。 
100-K TEC 小 型 接触 器 适用 于 面板 空间 有 限 的 商业 
和 轻工业 应 用 项 目 。 这 些小 型 设备 宽度 为 44mm， 与 标 
准 IEC 接触 右 相 比 ， 比 较 薄 有 旦 对 面板 的 深度 要 求 较 小 。 
100-K 小 型 接触 亏 是 100-M 接触 器 系列 的 蔡 换 产品 系列 。 
100-K/104-K 小 型 接触 器 特性 : 
e 交流 和 直流 的 尺寸 相同 ; 
e 全 压 非 反 转 和 反 转 接触 器 ; 
05. 9 和 12A 接触 器 ， 额 定 电压 690V ; \ 
e IP2X 手指 保护 ; INL 9 
e n ES AES NS TR TD nb d s — 
e Ej Bulletin 193-K ILE JELRE a AE 图 1-35 ”小 型 接触 需 
e 主 单元 上 符合 IEC 60947-4-1 的 镜像 触 点 以 及 符合 IEC 60947-5-1 的 机 械 链 接触 点 。 
4. 电容 器 开关 接触 器 
4 YU BAS HIJA TERRITI Bias 7g 100Q-C 电容 般 开 关 接触 六 ， 如 图 1-36 所 示 。 
100Q-C 电容 需 开 关 接 触 需 适用 于 开关 电容 器 组 。 
前 面 安 装 的 电阻 部 元 件 可 限制 过 高 的 当 涌 电流 。 这 样 可 
降低 对 接触 项 和 电容 顺 的 压力 。 接 触 天 结构 紧凑 ， 经 济 
实用 ， 不 使 用 空心 电抗 硕 。 
电容 需 开 关 接 触 右 特 性 : 
e 小 尺寸 ; L 
e 单个 设备 包含 2 个 辅助 触 点 和 带电 阻 的 先 合 后 断 | 
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EH 


fih ; 
e BE di reg 1 TR HE TG ; 
e 交流 和 直流 线圈 控制 ; 








* RESI T ; 图 1.36 ”电容 器 开关 接触 器 

e 面板 安 冯 或 35mm DIN FAR; 

e 环保 型 材料 。 
1.6 继电器 

继 电 各 是 一 类 用 于 监测 各 种 电量 或 非 电 量 的 电 亿 ,三 沁 用 于 电动 机 或 线路 的 保护 以 及 生 
产 过 程 自动 化 控制 。 





一 般 来 说 ， 继 电化 通过 测量 环节 输入 外 部 信号 〈 比 如 电压 、 电 流 等 电量 或 温度 、 压 力 、 
速度 等 非 电量 ) 并 传递 给 中 间 机 构 ， 将 它 与 设 定 值 〈 即 整定 值 ) 进行 比较 ， 当 达到 整定 值 
时 (过量 或 欠 量 ) ， 中 间 机 构 就 使 执行 机 构 产 生 输出 动作 ， 从 而 闭合 或 分 断 电 路 ， 达 到 控制 


电路 的 目的 。 
党 用 的 继 电 人 各 有 电压 继 电 带 、 电 流 继 电 侣 、 时 间 继 电 癌 、 速 度 继 电 右 、 压 力 继 电 右 、 热 
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与 温度 继电器 等 。 罗 元 韦 尔 公司 的 继 电 带 产品 包括 通用 继电器 、IEC 工业 继电器 、NEMA T. 
业 继 电器 、 安 全 继电器 、 固 态 型 继电器 、 通 用 延 时 
继电器 和 NEMA 工业 延 时 继电器 等 类 型 。 

1. 通用 继电器 

罗 克 韦 尔 公司 的 通用 继 电 右 有 700-HA 管 座 、 
700-HB 方形 基 座 、700-HC 微型 “透明 壳 ”、700-HD 
HARTER, 700-HF 微型 方形 基 座 、700-HcG 功 
率 继电器 、700-HHF 凸 缘 架 功率 、700-HJ 磁 闭 锁 、 
700-HK 细 长 型 、700-HL 端子 块 式 、700-HP PCB 1ü 








针 式 、700-HTA 交 蔡 几 种 类 型 ， 如 图 1-37 所 示 。 参 : DA 

数 见 表 1-7。 li | Wr 
HPE p gi astu HIT PLURI H.. ON E 

纸 和 运输 OEM 应 用 项 目 。 KI 1-37 通用 继电器 


表 1-7 通用 继电器 参数 








安装 类 型 插入 插入 法 兰 安装 插入 
载 流 能 力 /A 10 15 15 10 
4DPT AN AN X 是 
管 座 继 电 硕 特性 : 


e 管 座 / 八 进 制 (8 或 11 针 ) mT; 

e 面板 上 的 电气 示意 图 ,方便 肉 眼 检查 的 透明 关 板 ， 嘴 合 
标记 功能 ; 

e DPDT 或 3PDT; 

e 10A, B300 触 点 等 级 ，; 

e 标准 开 / 关 信号 指示 灯 ; 

e 标准 分 又 型 或 镀金 分 叉 型 触 点 ; 

e 可 选 发 光 状 态 指 示 硕 ， 按 压 测 试 和 手动 操控 。 

2. 固态 型 继电器 

罗 元 韦 尔 公司 的 固态 型 继 电 问 有 700-SA 管 座 、700-SC 透明 








56. 700-SE 忆 平 外 壳 、700-SF 方形 基 座 、700-SH 冰球 式 和 700- 图 1-38 固态 型 继电器 
SK 细 长 型 几 种 类 型 ， 如 图 1-38 所 示 。 参 数 见 表 1-8。 
表 1-8 固态 型 继电器 参数 








700-SH 700-SK 
理想 应 用 高 频率 转换 和 高 震动 应 用 传统 SSR 应 用 的 输出 模块 
安装 类 型 插入 
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(5) 
700-SH 700-SK 
电流 人 负载 /A 10 ~ 100 J 


其 中 700-SA 管 座 固态 型 继 电 带 的 负载 输出 电流 额定 值 为 5 A。 

管 座 固 态 型 继 电 硕 特性 : 

e5 A ( 阻 性 ) 最 大 连续 负载 输出 电流 ; 

。264V 交流 或 125V 直流 最 大 负载 电压 选项 ; 

e 控制 和 负载 电压 间 具 有 光 确 合 囊 隔离; 

。 明 胸 状 态 指示 灯 《〈 标 准 )， 用 于 输入 /逻辑 开 / 关 状态 监 
I; 

e 与 700-HN100、-HN125 、-HN 202 或 -HN108 特殊 插座 兼 














。700-HT2 定时 模块 。 
3. 通用 延 时 继电器 
罗 克 韦 尔 公司 的 通用 延 时 继电器 有 700-FE 经 济 型 、700-FS 
高 性 能 、700-HLF 端子 块 式 、700-HNC 微型 、700-HNK 超 薄型 、 图 1.39 通用 延 时 继电器 
700-HR 拨 盘 型 700-HT 管 座 、700-HV 重复 循环 、700-HX 多 功 
能 数字 和 700-HXM 预 置 计数 天 几 种 类 型 ， 如 图 1-39 所 未 。 人 参数 见 表 1-9。 
表 1-9 通用 延 时 继电器 参数 


700-HR 700-HNC 700-HT 700-HX 700-HLF 700-FE 700-FS 


安装 类 弄 插入 插入 HA | 插入 /表盘 DIN 导轨 











载 流 能 力 5 5 10 8 
SPDT f 是 是 是 
是 


已 
局 
= 
= 
U | rM 
RE 





APDT T 是 fü 
自 适 应 计时 AE 证 十 


X mm 








pro gm 


各 | m 


n 
mui 
下 


单一 计时 模式 功能 


其 中 700-HA 管 座 继 电 需 特别 适用 于 机 械 工 具 、 纸 浆 造纸 和 运输 OEM 应 用 项 目 。 
E AE ED FB, di RETE : 

e 管 座 / 八 进 制 (8 或 11 针 ) Xr 

e 面板 上 的 电气 示意 图 ， 方便 肉 眼 检查 的 透明 盖 板 ， 嘴 合 标记 功能 ; 

e DPDT 或 3PDT; 

e10A, B300 和 触 点 等 级 ; 

e 标准 开 / 关 信号 指示 灯 ; 
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e PRUETT SUE BRE E ITOLA ARA ; 
e 可 选 发 光 状 态 指 示 融 ， 按 压 测 试 和 手动 操控 。 


1.6.1 普通 电磁 式 继 电器 


普通 电磁 式 继 电 右 的 结构 、 工 作 原 理 与 接触 右 类 似 ， 主 要 由 电磁 机 构 和 触 头 系统 组 成 ， 
但 没有 灭 弧 装 置 ， 不 分 主 副 触 头 。 与 接触 硕 的 主要 区 别 在 于 : 能 灵敏 地 对 电压 、 电 流 变 化 做 
出 反应 ， 触 头 数量 很 多 但 容量 较 小 ， 主 要 用 来 切换 小 电流 电路 或 用 作 信 号 的 中 间 转 换 。 

中 间 继 电 带 是 一 种 大 量 使 用 的 继 电 厚 ， 它 具有 记忆 、 传 递 、 转 换 信息 等 控制 作用 ， 也 可 
用 来 直接 控制 小 容量 电动 机 或 其 他 电器 。 中 间 继 电器 的 结构 与 交流 接触 器 基本 相同 ， 只 是 其 
电磁 机 构 矿 才 较 小 、 结 构 汉 姿 、 触 点 数量 较 多 。 由 于 和 触 头 通过 电流 较 小 ， 所 以 一 般 不 配置 灭 























弧 单 。 
选用 中 间 继 电 癌 时 ， 主 要 考虑 线 疾 电压 以 及 触 后 数量 。 
1.6.2 热 继 电器 


热 继 电 表 主要 用 来 对 电 融 设备 进行 过 载 保 护 ， 使 之 免 受 长 期 过 载 电流 的 危害 。 
热 继 电 胡 主要 组 成 部 分 是 热 元 件 、 双 金属 片 、 执 行 机 构 、 整 定 狐 置 和 触 点 。 图 140a 所 
示 的 是 热 继 电表 结构 示意 图 ， 图 140b 所 示 是 其 符号 。 
I I KH 


一 一 Sus 





A P] fius 







RR mr 


KH 发 热 元 件 


a) b) 


R 1-40 ” 热 继 电 硕 结构 示意 图 及 其 符号 
a) 热 继 电 禹 结构 示意 图 b) 热 继 电大 的 符号 





发 热 元 件 是 电阻 不 太 大 的 电阻 丝 ， 接 在 电动 机 的 主 电路 中 。 双 金属 片 是 由 两 种 不 同 膛 胀 
系数 的 金属 优 压 而 成 。 发 热 元 件 绒 在 双 金 属 片 上 (两 者 绝 绿 )。 

设 双 金属 请 的 下 户 较 上 所 膛 胀 系数 大 。 当 主 电 路 电流 超过 容许 值 一 段 时 间 后 ， 发 热 元 件 
发 热 使 双 金 属 片 受热 月 胀 而 向 上 帘 曲 ， 以 致 双 金 属 厂 与 扣 板 脱离 。 扣 板 在 弹 算 的 拉力 作用 下 
回 左 移动 ， 从 而 使 稼 财 触 点 断 开 。 因 笛 财 触 点 串联 在 电 动 机 的 控制 电路 中 ， 所 以 切断 了 接触 
大 线圈 的 电路 ， 使 主 电 路 断 电 。 发 热 元 件 断 电 后 双人 金属 片 冷 却 可 恢复 常态 ， 这 时 按 下 复位 按 
钮 使 第 闭 触 点 复位 。 

热 继 电 瘟 是 利用 热效应 工作 的 。 由 于 热 惯 性 ， 在 电动 机 起 动 和 短 时 过 和 载 时 ， 热 继 电 带 是 
不 会 动作 的 ， 这 样 可 避免 不 必要 的 停机 。 在 发 生 短路 时 热 继 电表 不 能 立即 动作 ， 所 以 热 继 电 
人 秀 不 能 用 作 短 路 你 护 。 

热 继 电 郁 的 主要 扩 术 数据 是 整定 电流 。 所 谓 整定 电流 ， 和 是 指 当 发 热 元 件 中 通过 的 电流 超 
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过 此 值 的 20 多 时 ， 热 继 电 融 会 在 20 分 钟 内 动作 。 每 种 型 号 的 热 继 电 带 的 整定 电流 都 有 一 是 
范围 ， 要 根据 整定 电流 选用 热 继 电器 。 例 如 ，JR0-40 型 的 整定 电流 从 0.6 ~40A， 发 热 元 件 
有 九 种 规格 。 整 定 电 流 与 电 劲 机 的 额定 电流 基本 一 致 ， 使 用 时 要 根据 实际 情况 通过 整定 厂 置 
进行 整定 。 

罗 克 韦 尔 公司 的 热 继 电 带 为 817S WAEA, WE 1-41 所 示 。 

817S 热 继 电 带 可 提供 一 流 的 辅助 电机 保护 


功能 ， 这 些 功能 可 轻易 添加 和 应 用 到 电动 机 控制 NS (oum 
电路 中 。 | L 








8175 XA E AES m FETE : 





针对 过 热 状 况 为 设备 提供 保护 。 ? 
817S 热 继 电器 应 用 项 目 : | 4 
e 5 XUL 

e 压缩 机 

。 传 送 带 
e 切 衣 机 和 钻床 

e KU 图 1-41 Abbas 

e jid pL 

e 条 

e VFD 控制 电动 机 


1.6.3 时 间 继 电 希 


时 间 继 电 需 是 一 种 利用 电磁 或 机 械 动 作 原 理 实现 触 头 延 时 通 或 断 的 自动 控制 电器 。 笛 用 的 
有 电磁 式 、 空 气 阻尼 式 、 电 动 式 和 晶体 管 式 等 。 目 前 ， 电 子 式 时 间 继 电 帮 正在 被 广泛 的 应 用 。 

图 1-42 所 示 是 空气 阻尼 式 通 电 延 时 时 间 继 电 可 的 结构 示意 图 和 符号 。 

空气 阻尼 式 时 间 继 电 冀 是 利用 空气 阻尼 作用 来 达到 延 时 控制 目的 。 其 原理 为 : 

当 电 磁铁 的 线圈 1 通电 后 ， 7 
动 铁心 2 被 吸 下 ， 使 动 铁心 2 与 
i5 3ETE 3 下 奖 之 间 出 现 一 段 距 
离 。 在 释放 弹簧 4 的 作用 下 ， 活 
窟 杆 问 下 移动 ， 造 成 上 空气 室 空 
气 稀 薄 ， 活 塞 受 到 下 空气 室 空 气 
的 压力 ， 不 能 迅速 下 移 。 当 调 方 
曼 丝 10 时 可 改变 进 气 筷 7 的 进 气 
量 ,， 可 使 活 窟 以 需要 的 速度 下 
移 。 活 赛 杆 移动 到 一 定位 置 时 ， 
人 杠杆 8 的 另 一 疾 撞 压 微 动 开 关 9, 
使 微 动 开关 9 中 的 触 点 动作 。 

当 线 圈 断 电 时 ， 依 靠 恢复 弹 
5E 11 的 作用 使 动 铁心 弹 起 微 动 图 142 ”通电 延 时 的 时 间 继 电 天 结构 与 符号 
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开关 9 中 的 触 点 立即 复位 。 空 气 由 出 气孔 12 被 迅速 排出 。 
瞬时 动作 的 微 动 开关 13 中 的 触 点 ， 在 电磁 铁 的 线圈 通电 或 断 电 时 均 为 立即 动作 。 

如 图 1-42 所 示 的 时 间 继电器 触 点 分 为 两 类 : 微 动 开关 9 中 有 延 时 断 开 的 常 闭 触 点 和 延 
时 闭合 的 常 开 触 点 ， 微 动 开关 13 中 有 了 瞬时 动作 的 常 开 触 点 和 常 闭 触 点 。 

时 间 继 电器 也 可 做 成 断 电 延 时 型 ， 详 细 内 容 查看 相关 资料 。 

空气 式 时 间 继 电器 与 电磁 式 和 电动 式 时 间 继电器 比较 ， 其 结 
构 较 简单 ， 但 准确 度 较 低 。 电 子 式 时 间 继电器 体积 小 、 重 量 轻 、 
耗 电 少 ， 定 时 的 准确 度 高 ， 可 靠 性 好 。 晶 体 管 式 时 间 继 电器 也 称 
为 半导体 式 时 间 继 电器 ， 它 主要 利用 电容 对 电压 变化 的 阻尼 作用 
作为 延 时 环节 而 构成 ， 其 特点 是 延 时 范围 广 、 精 度 高 、 体 积 小 、 
便于 调节 和 寿命 长 。 

罗 克 韦 尔 公 司 的 时 间 继 电器 有 700-FSH3VU23、700- 
FEA3TU23、 700-HRF82DU23C、 700-FSM4UU23、 FSE3、 700- 
FSM3UU23, 190-HSIE, 190-HSAE, 700-FSA3UU23 和 700-FS- 
101JZ12 等 多 种 型 号 。 

以 700-HRF82DU25C 时 间 继 电器 为 例 ， 如 图 1-43 所 示 。 参 数 























K| 1-43 时间 继电器 


见 表 1-10, 
表 1-10 产品 参数 
700-HRF82DU25C 产品 系列 700-HRF 
应 用 范围 时 间 触 点 形式 —JF-H] 
额定 电压 /V AC/DC24 电流 性 质 直流 
外 形 小 型 功率 负载 小 功率 











1.6.4 REER 


速度 继 电 泗 主要 由 转子 、 定 子 和 触 头 三 部 分 组 成 ， 转 子 是 一 个 圆柱 形 永 久 磁铁 ， 定 子 是 
一 个 溪 形 空心 圆 环 ， 由 硅钢 片 登 成 ， 并 效 有 沉 型 绕组 。 


速度 继电器 工作 原理 : 速度 继电器 转子 的 轴 与 被 控 电 动机 6 ILI 
的 轴 相 连接 ， 而 定子 空 套 在 转子 上 。 当 电动 机 转动 时 ， 速 度 继 TY) 
电器 的 转子 随 之 转 劲 ， 定 子 内 的 短路 导体 便 切 割 磁 场 ， 产 生 感 m a m jn 


应 电动 势 ， 从 而 产生 电流 ， 此 电流 与 旋转 的 转子 磁场 作用 产生 gi 
转 矩 ， 于 是 定子 开始 转动 ， 当 转 到 一 定 角度 时 ， 装 在 定子 轴 上 
的 摆 锤 推动 得 片 动作 ， 使 常 闭 触 头 分 断 ， 常 开 触 头 闭合 。 当 电 
动机 转速 低 于 某 一 值 时 ， 定 子 产 生 的 转 矩 减 小 ， 触 头 在 弹簧 作 





用 下 复位 。 
罗 克 韦 尔 公司 的 速度 继 电 需 产品 为 MSR57P x& BEZIE FB Ay, 
如 图 1-44 所 示 。 





MSR57P 3E EAE dir nn A CU, 1-11, 


图 1-44 EEHEHE Ay 
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X 1-110. MSRS7P 速度 继电器 产品 参数 








标准 IEC/EN60204-1, 、ISO12100 IEC 61800-5-2 
电源 DC 24V, 0.8---1. 1 x 额定 电压 PELV/SELV 
MSR57P 的 总 电流 /A 最 大 10.4 (终端 Al + 13) 

功 耗 AW 5 

最 大 通电 延迟 /s 3 

安装 35mm DIN 导轨 

重量 〈 近 似 值 ) /g 350 (0.77 磅 ) 

工作 温度 -5 55 ?C (23 -131 ?F) 

相对 湿度 90% RH， 无 凝结 


1.6.5 电压 继电器 5 


HE Hs Af EE A RT JOE EE HB E85 HE Hes TIC HB 3 E c 
M, MIBE Eir KEEA E RI HH dE. ILU 


























压 继 电器 在 额定 电压 下 不 吸 合 ， 当 线圈 电压 达到 额定 电压 的 TET 
105% - 12095 以 上 时 动作 。 欠 电压 继电器 在 额定 电压 下 吸 E 
合 ， 当 线圈 电压 降低 到 额定 电压 的 40% ~ 70% 时 释放 ; F Ei 
电压 继电器 在 额定 电压 下 也 吸 合 ， 当 线圈 电压 达到 额定 电压 E 
的 5% -2590 Ik ECC, HARRE, KREEME HR < E 
保护 。 
罗 殉 韦 尔 公司 的 电压 继电器 为 813S ra Hed re, "n ES 图 1-45 ”电压 继电器 
1-45 所 示 。 各 种 参数 见 表 1-12 和 表 1-13。 
R 1-12 单 相 813S 电压 继电器 参数 
类 型 813S-V1-500 V-48 813S-V1-500V-230 
测量 范围 /V AC/DC 2 «500 AC/DC 2 ~ 500 
Vj E FB BH/ KO, 500 500 
1 秒 最 大 电压 A/V 1000 1000 
体积 ( 宽 x 高 x 长 ) /mm? 22.5 x80 x99.5 22.5 x80 x99.5 





$ 1-13 三 相 813S 电压 继电器 参数 





频率 50 ~ 400Hz 50 ~400Hz 50 ~ 400Hz 50 ~400Hz 50 ~ 400Hz 


类 型 813S-V3-110V 813S-V3-230V 813S-V3-400 V 813S-V3-480 V 813S-V3-690 V 
供应 AC 110 ~113YV AC 208 ~240V AC 380 ~415V AC 440 ~480V AC 600 ~ 690V 











体积 45 x 80 x99. 5 45 x 80 x99. 5 45 x 80 x99. 5 45 x 80 x99. 5 45 x 80 x99. 5 


8138 电压 继电器 产品 特性 : 
。 人 电压 和 过 电压 
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e 相间 不 平衡 ; 

e |: 48; 

e 进 线 电源 线路 的 电压 质量 。 
813S 电压 继 电 硕 应 用 项 目 : 
oX; 

e KUH ; 

e Sx ML; 

e 压缩 机 。 


1.6.6 电流 继电器 


电流 继 电 天 的 线 背 和 被 做 成 阻抗 小 、 导 线 粗 、 正 数 少 的 电流 线圈 ， 串 接 在 被 测量 的 电路 中 
(或 通过 电流 互感 希 接 人) ， 用 于 检测 电路 中 的 电流 是 否 越 限 。 电 流 继 电 天 分 过 电流 继 电 般 
WUX Fa Ti. 208 FE AF o 

TI FB VLA FR, de LE FL KAE Fa D PESE LTERPANZE, 34 DER EE E E FB DL TA] 297] 
E, SEXE YU BUE RTI 1.11.4 ffo. ABL iA ER si TE E EAE B Di P 1ETÉ LATERI AE TE 
吸 合 状 态 ， 当 电流 降低 到 额定 电流 的 10% ~20% 时 ， 继 电大 释放 。 


1.6.7 EISER 


[5] x E FB, re Flor A Jf eZ Ra. CHEUPSCIASR. 59r Hy BlifWa;S. Hüüdif ox 
PEI A IRIKA HR HLER BA TZGTTE, ER es B AE HR, de 4H RA TT ORBE E. [EJ EK. 
工作 可 徘 等 突出 特点 。 

固态 继 电 肯 有 多 种 产品 ， 以 负载 电源 类 型 可 分 直流 型 固态 继 电 表 和 交流 型 固态 继 电 益 ， 
直流 型 以 功率 晶体 管 作为 开关 元 件 ， 交 流 型 以 品 闸 管 作 为 开关 元 件 ; 以 输入 、 输 出 之 间 的 隅 
离 形式 可 分 为 光电 耦合 隔离 和 人 砂 隅 离 型 ;以 控制 触发 的 信号 可 分 为 : 过 零 型 和 非 过 零 型 ， 有 
源 触发 型 和 无 源 触 发 型 。 

固态 电子 继 电 融 的 使 用 注意 事项 : 

1) 国 态 继 电 融 选择 时 应 根据 负载 类 型 〈 阻 性 、 感 性 ) 来 确定 ， 并 且 要 采用 有 效 的 过 电 
压 吸收 保护。 

2) 过 电流 保护 应 采用 专门 保护 半导体 冀 件 的 熔断 带 或 动作 时 间 小 于 10ms 的 日 动 开 
Xo 

MER, APPEN HE ds] Jes MEAN E Ee, EAM Y ER s IPERE 
并 积极 使 用 新 的 产品 ， 以 提高 工作 效率 和 保证 系统 的 可 徘 性 。 


1.6.8 E3 和 E3 PLUS 电子 过 载 继 电器 


罗 克 韦 尔 目 动 化 公司 E3 和 E3 PLUS ra T xd Has (45 193-EC1 电子 型 电机 保护 继 电 
qs. 193-EC2 电子 型 电动 机 保护 继 电 融 、193-EC3 电子 型 电动 机 保护 继 电 和 做、193-EC4 电流 
监视 继 电 右 和 市 电压 监视 的 193-EC5 过 载 继 电 厚 几 种 型 号 ， 如 图 1-46 Br. 

193/592 E3 和 E3 Plus 电子 式 过 载 继 电 末 提 供 增强 的 保护 、 控 制 以 及 预防 性 维护 功能 ， 
能 实现 高 效 的 电动 机 管理 ， 有 助 于 预防 停机 并 最 大 程度 地 缩短 俘 机 时 间 。 
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e 重要 保护 功能 有 助 于 防止 电动 机 被 损坏 ， 提 前 指示 电动 机 运行 异常 ; 

e 除了 提供 无 颖 的 控制 ，DeviceNet 网 络 通 信和 模块 还 可 以 用 于 直接 读 取 电动 机 性 能 和 诊 
Pr C o 

E3 JH E3 PLUS E dt CHER t ETE : 

e 适应 宽泛 的 电流 范围 (0.4 ~5000 A); 

o 可 执行 真 均 方 根 (RMS) 电流 检测 
(20 ~250Hz ) ; 

ep (5:1); 


e 提供 IEC 和 NEMA 配置 ; + wt | - "e 
| m 















e 可 调 脱 扣 等 级 为 5 ~30; Ecccocl DC 2 3 m 
e 句 含 集成 的 O; bo DU Dodoo08 -Em W 
e 标 配 DeviceNet “通信 功能 ; E ei u— 
e 支持 DeviceLogix™ : 193/592-EC 1193/592—EC 2193/592-EC3 
E3 和 E3 PLUS 电子 过 载 继电器 益处 ， 图 146 EFRA 

提供 重要 的 电动 机 保护 功能 : 
e 电流 保护 ; 
e 电压 保护 ; 
e 功率 保护 ; 


e 包含 诊断 功能 、 电 动机 诊断 、 预 防 性 维护 诊断 、 电 源 监控 。 

E3 fil E3 PLUS 电子 过 载 继 电 需 优势 : 

e 提供 详尽 的 通信 和 诊断 日 志 ， 便 于 实现 继 电 硕 对 电动 机 的 控制 ; 

e 可 向 化 控制 架构 。 

E3 和 E3 PLUS 电子 过 载 继 电 带 应 用 领域 : 

e $5 XUL; 

e 压缩 机 ; 

e KUL; 

e 条 ; 

e 传送 市 ; 

e 切割 机 与 钻床 ; 

e FEEL; 

e ZAITE E DL. 

ECL 型 继电器 是 一 款 满 足 电动 机 管理 需求 的 经 济 型 解决 方案 。 它 为 非 可 逆 起 动 妖 提供 了 
基本 的 诊断 和 电动 机 控制 。 双 输入 ， 单 输出 。 

EC2 型 提供 诊断 功能 、 接 地 故障 电流 检测 以 及 其 他 一 些 控 制 功能 。EC2 还 提供 可 逆 起 动 
器 的 电动 机 控制 功能 ， 是 采矿 、 水 和 废水 应 用 场合 的 理想 选择 。 

e 四 输入 ， 双 输出 ; 

e PTC 和 DeviceLogix ; 

e 内 部 接地 故障 电流 值 1 ~5A。 

EC3 型 除 具 备 EC2 所 有 的 特性 之 外 ， 还 提供 外 部 接地 故障 电流 检测 功能 。 它 拥有 更 大 
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的 检测 范围 ( 达 20 mA), ， 也 是 重型 采矿 、 水 和 废水 应 用 场合 的 理想 选择 。 
e 四 输入 ， 双 输出 ; 
e PTC 和 DeviceLogix ; 
e 外 部 接地 故障 电流 值 20mA ~5A。 


1.6.9 MCS 过 载 保护 继电器 


过 载 保 护 继 电 怖 视 为 电动 机 提供 过 载 保护 的 低压 电 融 产品 ， 它 主要 与 接触 硕 配 合 使 用 。 
MCS 模块 化 电动 机 控制 系统 中 包含 193-E, 193-CT, 193-M 和 193-T 4 个 系列 的 过 载 保 护 继 
电器 ， 其 中 193-M 和 193-E 如 图 1-47 所 示 。 

1) 193-M、193-T、193-CT 是 传 
统 的 双 金 属 型 热 过 载 保护 继 电 关 ， 能 
人 够 满足 断 相 保护 等 普通 保护 需求 ， 它 
们 的 脱 扣 等 级 为 10。193-CT 的 整定 
电流 范围 为 0.1 ~17.5A， 它 可 以 直 
Bruck 100-C Bejühas (9 ~ 23A ) 
上 。193-M 的 整定 电流 范围 为 0.1 ~ 
12.5A， 它 可 以 直接 安装 在 100-M 接 
fid: (5-12A) 上 。193-T 的 整定 电 
流 范 围 为 0.1 ~90A， 其 中 整定 电流 à) b) 


c 





LM 
4 TE A. Fi y 





范围 为 0.1 ~75A 的 193-T 可 以 直接 


图 147 ”过载 保护 继 电 硕 
m> xk Hu m 
TRTE 100-C T fih de (9 89A) m, a) 193-M b) 193-E 


[ULP EU RYE SEE PLE 
70 «90A 的 193-T RREME AO 
2) 193-E 是 电子 型 过 载 保 护 继 电 胡 ， 提 供 最 有 效 的 断 相 保护 和 最 宽 的 整定 电流 范围 。 
193-EA, 193-EB, 193-ES 的 整定 电流 范围 为 0.1 ~ 85A， 其 特点 是 不 需要 外 加 供电 电 
源 ， 功 耗 低 ， 仅 150mW ， 脱 扣 等 级 可 选 。193-EA 、193-EB 脱 扣 每 级 为 10 或 20，193-EB 的 
脱 扣 等 级 为 10、15 R20, HIK, 193-EB 还 提供 接地 故障 保障 和 墙 转 / 失 速 保 护 。 




















1.7 JA 
1. 用 刀 开 关切 断 感 性 负载 电路 时 ， 为 什么 触 头 会 产生 电弧 ”? 
2. 在 按 下 和 释放 按钮 时 ， 其 第 开 和 常 团 触 点 是 怎样 动作 的 ? 
3. 额定 电压 为 220V TII AC CPI lr e ERIA 380 伏 电 源 中 ， 会 出 现 什么 现象 ? 
4. 交流 接触 天 频 索 操作 〈 通 、 断 ) 为 什么 会 发 热 ? 
5. 交流 接触 带 的 线圈 通电 后 厂 动 铁心 长 时 间 不 能 吸 合 ， 会 发 生 什么 后 末 ? 
6. TAI RJ T A ABE HIM EAR Ei RD fs HT? 
7. 图 1-15 Brzs SE TR]ZRE Ar, CE SERE TR] BL TT? 
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2.1 电气 控制 系统 图 的 分 类 及 有 关 标 准 


电气 控制 系统 是 由 多 个 电器 元 件 按照 一 定 的 要 求 连接 而 成 的 。 为 了 表达 生产 机 械 电 气 控 
制 系统 的 结构 、 原 理 等 设计 意图 ， 同 时 也 为 了 便于 电气 系统 的 安装 、 调 整 、 使 用 和 维修 需要 
将 电气 控制 系统 中 各 电器 元 件 的 组 成 、 布 置 及 其 连接 方式 用 工程 图 样 形式 描述 出 来 ， 这 就 是 
电气 控制 系统 图 。 


2.1.1 电气 控制 系统 图 的 分 类 


电气 控制 系统 图 一 般 包 括 三 种 类 型 : 电气 原理 图 、 电 冀 布 置 图 和 电气 安 疙 接线 图 。 

1. 电气 原理 图 

为 便于 阅 谈 与 分 析 ， 电 气 原理 图 是 根据 简单 、 清 晰 的 原则 ， 采 用 电 需 元 件 展开 的 形式 绘 
制 而 成 。 电 气 原 理 图 只 表示 电 希 元 件 的 导电 部 件 之 间 的 接线 关系 ， 并 不 反映 电 硕 元 件 的 实际 
ME, ÉA, KMKR. 

2. 电器 元 件 布置 图 

电 融 元 件 布置 图 主要 是 用 来 表明 电气 设备 上 所 有 电动 机 、 电 带 的 实际 位 置 ， 为 电气 控制 
设备 的 制造 、 安 装 、 维 修 提 供 必 要 的 资料 。 

3. 电气 安装 接线 图 

电气 安装 接线 图 是 用 于 电气 设备 和 电 融 元 件 的 配 线 、 安 猴 和 检修 的 ， 表 示 电 气 设备 各 个 
单元 之 间 的 接线 关系 ， 并 标注 出 外 部 接线 所 需 的 数据 。 实 际 工作 中 接线 图 稼 与 电气 原理 图 结 
合 起 来 使 用 。 


2.1.2 电气 原理 图 的 绘制 原则 


绘制 电气 原理 图 时 应 这 循 以 下 基本 原则 : 

(1) 主 电 路 和 辅助 电路 要 分 开 画 

主 电 路 是 电源 与 负载 相连 的 电路 ， 通 过 较 大 的 负载 电流 。 一 般 画 在 原理 图 的 左边 。 由 按 
钮 、 接 触 希 线圈、 时 间 继 电 融 线圈 等 组 成 的 电路 称 辅助 电路 ， 也 称 为 控制 电路 ， 其 电流 较 
小 ， 主 要 包括 控制 回路 、 照 明 电 路 、 信 号 电路 及 保护 电路 等 部 分 ,一般 夯 在 原理 图 的 右边 。 
主 电路 和 控制 电路 可 以 使 用 不 同 的 电压 。 

(2) 各 电 带 元 件 采用 统一 标准 的 图 形 和 文字 从 号 表示 

所 有 电表 元 件 的 图 形 、 文 字符 号 必须 采用 国家 统一 标准 。 同 一 电 副 上 的 各 组 成 部 分 可 能 
分 别 画 在 主 电 路 和 控制 电路 里 ,但 要 使 用 相同 的 文学 符号 。 和 常用 电动 机 、 电 带 的 图 形 符号 和 
文字 符号 见 表 2-1。 
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表 2-1 常用 电机 、 电 器 的 图 形 符号 和 文字 符号 




















名 称 图 形 符 号 文字 符号 
三 相 笼 型 异 
步 电 动机 
三 相 绕 线 式 接触 器 吸引 线圈 KM 
异步 电动 机 继电器 吸引 线圈 KA (U, I) 
B i ] 
Tf JT E 
时 闭合 
单 相 变压器 — T 
| | 常 闭 延 
时 间 | 时 断 开 
| | | A FB d 
三 极 开关 pou QK 
常 闭 延 
时 闭合 
i = ] 
四 so 
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(3) Hd EIA ARA ESEE A A H] 

MA BAE EBARA E MA REDRESS (ES) 来 画 。 

(4) 画 控 制 电路 图 的 顺序 

控制 电路 的 电 融 一 般 按 动作 顺序 目 上 而 下 排列 成 多 个 横行 〈 也 称 为 梯级 ) ， 电 源 线 画 在 
两 侧 。 各 种 电器 的 线圈 不 能 串联 连接 。 

(5) 交叉 线 看 有 没有 接线 关系 

有 接线 关系 的 十 字 交 叉 线 要 用 大 图 上 吕 表 示 ， 无 接线 关系 的 十 字 交 义 操 不 画 因 圆 点 。 

电气 原理 图 中 ， 图 样 上 方 或 下 方 的 1、2、3、… 等 数字 是 图 区 编号 ， 它 是 为 了 便于 检索 
电气 线路 ， 方 便 阅 讯 分析， 避免 踪 源 而 设置 的 。 图 区 编号 下 方 或 上 方 可 按 一 定 图 区 郊 围 注 明 



























































电路 的 功能 。 

电气 原理 图 中 ， 为 表示 接触 右 或 继 电 需 线圈 及 滑 开 KM, KA 
常 闭 接 点 各 部 分 之 间 的 控制 关系 还 会 标 有 图 区 索引 号 。 zm 
如 图 2-1 所 示 在 KM 、KA 的 下 方 标 有 图 区 索引 号 ,其 ，| > 
中 左 栏 索引 数字 2、2 、2 表示 KM, 的 三 对 主 触 头 所 在 ， x E 
图 区 号 ， 中 栏 RRAN 4E T RET 区 ， 右 栏 13 1 
表示 其 一 对 第 闭 触 点 在 13 区 。 而 所 有 x 表示 触 点 困 置 图 2-1 图 区 索引 号 示例 
未 使 用 。 








对 于 继 电 各 触 点 图 区 号 索引 采用 类 似 的 方式 ， 区 别 在 于 没有 主 副 触 点 之 分 ， 如 KA 下 方 
只 有 左右 两 栏 ， 其 中 左 栏 7、9、11 表示 KA 的 第 开 触 点 所 在 图 区 号 ， 右 栏 中 11 表示 其 常 团 
触 点 所 在 图 区 号 ， 所 有 x 表示 未 使 用 触 点 。 

此 外 ,电气 原理 图 中 电 帮 元 件 找 术 数据 通常 用 小 写字 体 注 在 电 带 符号 下 面 ， 如 热 继 电 奋 
动作 电流 值 范 围 和 它 的 整定 值 等 。 


2.2 三 相 党 型 开 步 电动 机 的 基本 控制 


电力 拖 动 控制 电路 通 当 都 是 由 右 干 单一 功能 的 基本 线路 组 合 而 成 。 这 些 基 本 的 控制 电路 包 
括 直 接 起 堡 控 制 、 扣 动 控 制 、 异 地 控制 、 正 反 转 控制 及 联 锁 控制 等 。 敦 练 掌握 这 些 基本 控制 电 
路 的 组 成 、 工 作 原 理 将 对 电气 控制 电路 的 阅读 分 析 和 控制 电路 的 综合 设计 提供 很 大 帮助 。 


2.2.1 全 压 起 动 控 制 电路 


所 请 三 相 腊 步 电 动机 的 全 压 起 动 是 指 起 动 时 将 额定 电压 直接 加 到 电动 机 的 定子 绕组 上 。 
全 压 起 动 的 电路 简单 ， 但 是 起 动 电流 大 。 通 弟 ， 对 于 起 动 频繁 的 场合 ， 人 允许 直接 起 动 电动 机 
容量 不 大 于 变 压 带 容量 的 20% ， 对 不 经 常 起 动 者 ， 和 直接 起 动 的 电动 机 容量 不 大 于 变 压 带 容 
量 的 30% 。 通 常 对 容量 小 于 10kW 的 笼 型 异步 电动 机 采用 直接 全 压 起 动 方 式 。 

图 2-2 所 示 是 具有 和 短路、 过载 和 失 电 压 保 护 的 先 型 电动 机 和 直接 起 堡 控制 的 原理 图 。 图 
R, HIFK Q. Kraus FU. fikar KM 的 三 个 主 触 点 、 热 继 电 硕 FR 的 发 热 元 件 、 宠 型 电 
动机 M 组 成 主 电路 。 

控制 电路 接 在 1、2 两 点 之 间 (也 可 接 到 别 的 电源 上 )。SB, 是 一 个 按钮 的 第 开 触 点 ， 
SB, 是 为 一 个 按钮 的 第 开 触 点 。 接 触 历 的 线圈 和 辅助 常 开 触 点 均 用 KM 表示 。FR 是 热 继 电 
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fr HJ P f a o 

1. 控制 原理 

在 图 2-2 中 , 合 上 开关 QQ， 为 电动 机 起 动 做 好 准备 。 按 下 起 动 按钮 SB, ， 控 制 电 路 中 接 
fias KM 线圈 通电 ， 其 三 个 主 触 点 闭合 ， 电 
动机 M 通电 并 起 动 。 松 开 SB,， 由 于 线圈 
KM 通电 时 其 和 常 开 辅助 触 点 KM 也 同时 闭合 ， 
所 以 线圈 通过 闭合 的 辅助 触 点 KM 仍 继续 通 
电 ， 从 而 使 其 所 属 常 开 触 点 保持 闭合 状态 。 
与 SB, 并 联 的 党 开 触 点 KM 叫 目 锁 触 点 。 按 
下 SBi, KM 线圈 断 电 ， 接 触 硕 动 铁心 释放 ， 
A fih e PK EA. FABLE o 

2. 保护 措施 

(1) 短路 保护 

图 2-2 中 的 燃 断 需 起 短路 保护 作用 。 一 
日 发 生 短路 ， 其 熔 体 立即 熔断 ， 可 以 避免 电 














源 中 通过 短路 电流 。 同 时 切断 主 电路 ， 电 动 图 2-2” 笼 型 电动 机 直接 起 停 控 制 电路 
机 立即 停 转 。 
(2) 过 载 保护 





热 继 电 此 起 过 和 载 保 护 作 用 。 当 过 载 一 段 时 间 后 ， 主 电路 中 的 元 件 FR 发 热 使 双 金 属 亡 动 
作 ， 使 控制 电路 中 的 第 团 触 点 FR 断 开 ， 因 而 接触 侣 线圈 断 电 ， 主 触 点 断 开 ， 电 动机 停 转 。 
尺 外 ， 当 电 动 机 在 单 相 运行 时 《〈 断 一 根 电源 线 ) ， 仍 有 两 个 热 元 件 通 有 过 载 电流 ， 从 而 也 保 
护 了 电动 机 不 会 长 时 间 单 相 运 行 。 

(3) 失 电 压 保 护 

交流 接触 玲 在 此 起 失 电 压 保护 作用 。 当 暂时 俘 电 或 电源 电压 严重 下 降 时 ， 接 触 厚 的 动 铁 
心 释放 而 使 主 触 点 断 开 ， 电动 机 目 动 脱离 电源 而 集 止 转动 。 当 复 电 时 ， 夺 不 草 新 按 下 SB, 
电动 机 不 会 目 行 起 动 。 这 种 作用 称 为 失 电 压 或 和 擒 电 压 保护 。 如 末 用 刀 开 关 和 直接 控制 电动 机 ， 
而 停电 时 没有 及 时 断 开 刀 开 关 ， 复 电 时 电动 机 会 目 行 起 动 。 必 须 指 出 ， 如 图 22 Bras, WR 
将 SB, 换 成 不 能 目 动 复位 的 开关 ， 那 么 即使 用 了 接触 器 也 不 能 实现 失 电 压 保 护 。 


2.2.2 正 反 转 控制 电路 


在 生产 上 往往 要 求 运 动 部 件 可 以 回 正 反 两 个 方向 运动。 例如 ， 机 床 工 作 人 台 的 前 进 与 后 
退 ， 主 轴 的 正 转 与 反 转 ， 起 重 机 的 提升 与 下 降 等 。 

欲 使 三 相 异 步 电 动机 反 转 ， 将 电动 机 接 入 电源 的 任 蕊 两 根 连 线 对 调 一 下 即 可 。 图 2-3 所 
未 就 是 实现 这 种 控制 的 电路 。 从 图 2-3a 可 见 ， 如 末 两 个 接触 带 同 时 工作 ， 通 过 它们 的 主 触 
点 会 造成 电源 短路 。 所 以 对 正 反 转 欣 制 电路 最 根本 的 要 求 是 : 必须 保证 两 个 接触 带 不 能 同时 
工作 ， 这 种 控制 称 为 互 锁 或 联 锁 。 

如 图 2-3b 所 示 的 控制 电路 中 ， 正 转 接 触 瘟 KMs 的 第 团 辅 助 触 点 与 肥 转 接触 着 KM 的 比 
ERK, mE Akar KM, AIA A A S E Fe kar KM, 的 线 轿 电路 果 联 ， 则 这 两 个 
BAARNE MAS o DUEE, ER Ak EE, HLEPPLIETERI, EA ia KM,IBT 
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JF Y BPO KMS BU RAE, DRUG, BERERE SB. beatis A REX 
电 ; MARP HAr KM, HL. Hi JELSCTERE, Hog S KMg BA T IE F Aar KM, 
的 线圈 电路 ， 因 此 ， 即 使 误 按 正 转 起 动 按 钮 SB: ， 正 转 接触 带 也 不 能 通电 ， 实 现 了 互 锁 。 

如 图 2-3b 所 示 的 控制 电路 
的 缺点 是 ， 在 正 转 过 程 中 需要 
肥 转 时 ， 必 须 完 按 停 止 按 钮 SB， 
PULSU ES KM BI IR, BRE 
有 反 转 起 动 按 钮 才能 使 电动 机 反 
He, 操作 上 很 不 方便 。 图 2-3e 
所 示 的 控制 电路 能 解决 上 述 问 
题 。 图 中 使 用 的 按钮 SB, SB, 
都 是 复合 按钮 。 例 如 ， 当 电动 
机 正 转 运行 时 和 奉 欲 反 转 ， 可 直 
接 按 下 反 轩 起动 按钮 SBr ， 它 的 
T AECA, EIE: BE f 
Arek E] KM, rr. JE E fü us 
KM EFF, MEETER EP BRE Bf KM BAIE, IE SB AFARS R, 5 
FEMEA RE] KM REME, E PLRK FE 


2.2.3 Æ Dja tE 


HAASTE, Mtk MEITE OLER, AIRE LE rR 2-2 
中 与 SB, 并 联 的 KM AH, WA AKAA E, (EERE UG E LE HL 8 n3 213517 o 

如 果 既 需要 点 动 又 需要 连续 运行 (也 称 长 动 ) HJ, 
可 以 对 自 锁 触 点 进行 控制 。 当 需要 点 动 时 ， 通过 按 下 点 
动 按 钮 将 自 锁 支 路 断 开 ， 自 锁 触 点 KM 不 起 作用 ， 只 能 
对 电动 机 进行 点 动 控 制 ， 当 和 需要 长 动 时 ， 目 锁 文 路 接 | 
通 。 控 制 电路 如 图 2-4 所 示 。 H 

图 24 F, Ez, k AKAR. tE 。 图 24 EAR ARK 
点 动 按钮 SB; 时 ， 其 常 闭 触 点 先 断 开 、 常 开 触 点 后 闭合 ， 电 动机 起 动 ; 当 松 开 按 钮 SB; 时 ， 
其 党 开 触 点 先 断 开 、 和 常 财 触 点 后 财 合 ， 电 动机 停 转 ， 实 现 点 动 控 制 。 按 下 长 动 按 钮 SB，， 
KM 辅助 触 点 团 合 ， 汤 开 SB,， 电 动机 仍 旋转 ， 实 现 长 动 控 制 。 


2.2.4 多 点 控制 电路 


所 谓 多 点 控制 ， 也 称 为 异地 控制 ， 就 是 在 多 
处 设置 的 控制 按钮 ， 均 能 对 同一 台电 动机 实施 起 
俘 等 控制 。 

图 2-5 所 示 为 在 两 地 控制 一 台电 动机 的 电路 
图 ， 其 接线 原则 : 两 个 起 动 按钮 必须 并 联 ， 两 个 POCU 
停车 按钮 必须 串联 。 [d 2-5 ”两 地 控制 一 台电 动机 的 电路 








图 2-3 ”和 忱 型 电动 机 的 正 反 转 控制 电路 











KM ar 
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在 甲 地 : PX SB,， 探 制 电 路 电流 经 过 KM 一 线圈 KM 一 SB, 一 SB; 一 SB 构成 通路 ， 2k 
KM 通电 ， 电 动机 起 动 。 松 开 SB, HRS KM HÍT AMi TE F SB; ， 电 动机 保 止 

在 乙 地 : TR SB,， 控制 电路 电流 经 过 KM 一 线圈 KM 一 SB, 一 SB: 一 SB, 构 成 通路 ， 线 图 
KM 通电 ， 电 动机 起 动 。 松 开 SB, ， 触 点 KM 进行 目 锁 。 按 下 SB; ， 电 动机 停止 

从 图 2-5 可 以 看 出 ， 由 用 地 到 乙 地 只 需 引 出 三 根 线 ， 再 接 上 一 组 按钮 即 可 实现 异地 控 
制 。 同 理 ， 从 乙 地 到 其 他 地 方 也 可 照 此 办 理 。 


2.2.5 顺序 控制 电路 


在 生产 实践 中 ， 第 见 到 多 台电 动机 拖 动 一 套 设 备 的 情况 。 为 了 满足 各 种 生产 工艺 的 要 
求 ， 多 台电 动机 的 起 、 集 等 动作 常 党 有 顺序 上 和 时 间 上 的 约束 。 

如 图 2-6 所 示 的 主 电路 有 M 和 Ms 两 台电 动机 ， 起 动 时 ， 只 有 Mi 先 起 动 、M, 才 能 起 动 ; 
FEN, RA MUST. M IRE 


jus 
pu 
FU; 
FU, FU, 
KMgjN X X NK 
"A 
a) 








b) 


图 2-6 两 人 台电 动机 联 锁 控 制 
a) 主 电路 b) 控制 电路 


起 动 的 操作 为 : 按 下 SB,， 接 触 器 KM, 通电 并 上 自 锁 ， 使 Mi 起 动 并 运行 。 此 后 再 按 下 

, fki KM, 通电 并 自 锁 ,使 M, 起 动 并 运行 。 如 果 在 按 下 SB, 之 前 按 下 SB,， 由 于 接触 
dh 器 KM A KM, 的 第 开 触 点 都 没 财 合 ， 接 触 硕 KM; 是 不 会 通电 的 。 

停车 的 操作 为 : 先 按 下 SB Eikka KM WE, 使 M, 先 停 ; 再 按 下 SB fE KM WE, M, 
才能 停 。 由 于 只 要 接触 器 KM, 通电 ，SB, 就 被 短路 而 失去 作用 ， 所 以 在 按 下 SB; 之 前 按 下 
SB, filtr KM, 和 KM, 都 不 会 断 电 。 


2.2.6 自动 循环 控制 电路 


利用 行程 开关 可 以 对 生产 机 械 实 现行 程 、 限 位 、 日 动 循 环 等 控制 。 

图 2-7 是 一 个 简单 的 行程 控制 的 例子 。 工 作 台 A 由 一 人 台 三 相知 型 电动 机 M 拖 动 ， 图 2- 
Ta iE A 的 运行 流程 。 滚 轮 式 行程 开关 按 图 2-7b KE, SQ, 和 SQ, DI KRE A 的 原 位 和 终 
^, HRE A 上 的 接 块 来 拉动。 电动 机 主 电路 与 图 2-3a 相同 ,控制 电路 如 图 2-7c Brz « 

图 2-7 对 A 实施 如 下 控制 : 

1) A 在 原 位 有 时， 起动 后 只 能 前 

2) A 前 进 到 终点 立即 往 回 退 ， 




















j 进 不 能 后 退 ; 
退回 原 位 上 自 停 ; 
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3) 在 A 前 进 或 后 退 途 中 均 可 集 ， 青 起动 时 既 可 进 也 可 退 ; 
4) 若 暂 时 停电 后 再 复 电 时 ，A 不 会 自行 起 动 ; 
5) d A 运行 途中 受阻 ， 在 一 定时 间 内 拖 动 电动 机 应 自行 断 电 。 
请 自行 分 析 图 2-7 所 示 电 路 的 控制 原理 。 
SQ, 前进 
终点 














b) 


图 2-7 行程 控制 电路 











行程 开关 不 仪 可 用 作 行程 控制 ， 也 常用 于 限 位 或 终端 保护 。 例 如， 在 图 2-7 中 ， 一 般 可 
在 SQ, 的 右 侧 和 SQ; 的 左 侧 再 各 设置 一 个 保护 用 的 行程 开关 ， 这 两 个 行程 开关 的 弟 团 触 点 分 
别 与 SQ, fl SQ, BS A f s ERE S 一旦 SQ, EX SQL, M A 会 继续 运行 而 超出 规定 的 行程 ， 
但 当 A 撞 动 这 两 个 保护 行程 开关 时 ， 由 于 它们 的 触 点 动作 而 使 电动 机 目 动 停止 运行 ， 从 而 
SEPA Y RERA m DE o 


2.3  —RBIOE?B Spb rl, aj BLA gx Hoe oJ Psi di 


较 大 容量 的 笼 型 异步 电动 机 (大 于 10kW) 因 起 动 电流 较 大 ， 不 允许 采用 全 压 直 接 起 动 
的 方式 ， 而 应 采用 减 压 起 动 控制 。 有 时 为 了 减 小 电动 机 起 动 时 对 机 械 设备 的 冲击 ， 即 便 是 人 允 
许 采 用 耻 接 起 动 的 电动 机 ， 也 往往 采用 减 压 起 动 方 式 。 

减 压 起 动 时 ， 先 降低 加 在 电动 机 定子 绕组 上 的 电压 ， 竺 起 动 后 再 将 电压 升 高 到 额定 值 ， 
使 之 在 正常 电压 下 运行 。 由 于 电 枢 电流 和 电压 成 正比 ， 所 以 降低 电压 可 以 减 小 起 动 电流 ， 这 
样 不 致 在 电路 中 产生 过 大 的 电压 降 ， 减 少 对 电路 电压 的 影 啊 。 

三 相知 型 寞 步 电 动机 党 用 的 减 压 起 动 方 法 有 : 定子 串 电 阻 (或 电抗 带 ) 减 压 起 动 、 星 - 
=f CY-A) 减 压 起 动 、 目 耦 变 压 融 减 压 起 动 及 延边 三 角形 减 压 起 动 等 。 

减 压 起 动 时 要 注意 起 动 转 矩 必须 大 于 负载 转 算 ,并 要 根据 不 同 的 负载 特性 兼 闫 起 动 过 程 
的 平稳 性 、 快 速 性 每 技术 指标 。 


2.3.1 定子 串 电 阻 减 压 起 动 


三 相知 型 异步 电动 机 定子 绕 阻 串 接 起 动 电阻 时 ， 由 于 起 动 电阻 的 分 压 ， 使 定子 绕组 起 动 电 
压 降 低 ， 起 动 结束 后 再 将 电阻 短 接 ， 使 电动 机 在 额定 电压 下 正常 运行 ， 可 以 减 小 起 动 电流 。 这 
种 起 动 方式 不 受 电 动机 接线 形式 的 限制 ,设备 简 单 、 经 济 ， 在 中 小 型 生产 机 械 中 应 用 较 广 。 

图 2-8 所 示 为 自动 切换 的 减 压 起 动 电路 。 其 工作 过 程 为 : 

合 上 电源 开关 QS， 接 入 三 相 电 源 ， 按 下 SB,，KM,、KT 线圈 得 电 吸 合并 目 锁 ， 电 动机 
PERE R 减 压 起 动 。 
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LI E2 L3 





KT KM, KM, 





图 2-8 E SHERINE E 5 E 
当 电 动机 转速 接近 额定 值 时 ， 时 间 继 电表 KT E, ENAA AAAS, KM, 
RAFEH HA, KM, 主 触 点 短 接 电阻 RR，KM, BAS PER S817 E, fi KM,. KT 线圈 断 电 释 
放 ， 电 动机 经 KM, 主 触 后 在 全 压 下 进入 稳定 正 第 运转 。 
如 图 2-9 所 示 电 路 为 自动 /手动 短 接 电阻 减 压 起 动 电路 。 其 中 ，SA 为 日 动 /手动 选择 开 
关 ， 当 SA 置 于 目 动 时 ， 电 路 与 图 2-8a 相同 。 右 SA 置 于 手动 时 ，KT 被 切除 ， 此 时 按 下 起 动 
按钮 SB, 后 ， 电 劲 机 绅 电 阻 R 减 压 起 动 。 再 按 下 加 速 按钮 SB ERE R 被 短 接 ， 电 动机 全 压 


运行 。 
2.3.2 星 三 角 减 压 起 动 


正 第 运行 时 定子 绕组 接 成 三 角形 运转 的 三 相 忱 型 异步 电动 机 ， 可 采用 星 - 三 角 减 压 起 动 

起 动 时 ， 每 相 绕 阻 的 电压 下 降 到 正常 工作 电压 的 1/Y3， 起 动 电流 下 降 ， 电 动机 起 动 旋 
转 ， 当 转速 接近 额定 转速 时 ， 将 电动 机 定子 绕组 改 接 成 三 角形 ， 电 动机 进入 正常 运行 状态 。 
这 种 减 压 起 动 方法 人 简单、 经 济 ， 可 用 在 操作 较 频 繁 的 场合 ,但 其 起 动 转 矩 只 有 全 压 起 动 时 的 
1/3 ， 适 用 于 空 载 或 轻 载 。 

星 -三 角 起 动 电路 有 多 种 ， 如 图 2-10 所 示 是 用 于 13kW 以 下 电动 机 的 星 - 三 角 起 动 电路 。 
其 工作 过 程 为 : 

按 下 起 动 按钮 SB,, KM,. 、KT 线圈 同时 通电 吸 合并 目 锁 ，KM, 主 触 点 闭合 接 入 电源 ， 电 
动机 接 为 星 形 ， 减 压 起 动 。 

SHAE Ae KT 动作 ，KM 线圈 断 电 释放 ， 切 断 电 动机 电源 ; KT 上 延 时 闭合 的 帝 开 
Aia. IE KM, 线圈 通电 并 目 锁 ，KM; 的 主 触 点 将 电动 机 定子 接 为 三 角形 ， 常 闭 触 点 
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KM, WFF, fi KT 断 电 ，KM 线圈 重新 通电 吸 合 ， 电 动机 三 角形 运行 。 
E E 


FU, 


KM, 





KM, KT KM, 





图 2-9 目 动 /手动 短 接 电阻 减 压 起 动 电路 


LI I2 L3 





图 2-10 用 于 13kW 以 下 电动 机 的 星 -三 角 起 动 电路 
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2.4 三 相 开 步 电 动机 的 制 动 控制 


当 三 相 异 步 电 动机 脱离 电源 ， 由 于 惯性 ， 转 子 要 经 过 一 段 时 间 才 能 完全 何止 旋转 ， 这 不 
能 适应 某 些 生产 机 械 工 艺 的 要 求 ， 如 对 万 能 铣床 、 卧 式 玺 床 、 组 合 机 床 等 ， 会 造成 运动 部 件 
停 位 不 准 、 工 作 不 安全 等 现象 ， 同 时 也 影响 生产 效率 。 因 此 ， 电 动机 需要 进行 有 效 的 制 动 ， 
使 之 能 迅速 停 后 。 

三 相 异 步 电 动机 一 般 采 取 的 制 动 方法 有 两 大 闪 : 机 械 制 动 和 电气 制 动 。 机 械 制 动 利用 电 
傍 抱 闸 等 机 械 厂 置 来 强迫 电动 机 迅速 停车 ; 挤 电 后 用 弹 申 压力 将 电动 机 转轴 卡 紧 ， 使 其 集 
车 ; 运行 时 ， 将 抱 闸 的 电磁 铁通 电 ， 靠 电磁 吸力 将 抱 闸 拉 开 ， 使 电动 机 能 够 目 由 运转 。 电 气 
制 动 是 使 电动 机 工作 在 制 动 状 态 ， 使 电动 机 的 电磁 转 矩 方 回 与 电动 机 的 旋转 方 辐 相反 ， 从 而 
起 制 动 作 用 。 电 气 制 动 包括 反 接 制 动 和 能 耗 制 动 两 种 。 


2.4.1 反 接 制 动 


反 接 制 动 有 两 种 情况 : 一 种 是 倒 拉 反 接 制 动 ， 如 起 重 机 下 放 重 物 时 ; 另 一 种 是 电源 反 接 
制 动 ， 此 处 仅 介绍 电源 反 接 制 动 。 使 用 电源 反 接 制 动 时 要 注意 ; 

1) 为 防止 转子 降 速 后 反问 起 动 ， LI 12 L3 
当 转 速 接近 于 零 时 应 迅速 切断 电源 ; | 

2) 转子 与 突然 反 向 的 旋转 磁场 C5 y 
的 相对 速度 接近 于 两 倍 的 同步 转速， 
为 了 减 小 冲击 电流 ， 通 常 在 电动 机 主 
电路 中 串 接 电阻 来 限制 反 接 制 动 电 
流 。 

图 2-11 所 示 为 电动 机 单 向 运转 的 
反 接 制 动 控制 电路 。 其 工作 过 程 为 : 

按 下 SB, KM, 得 电 ， 全 压 起 动 。 
在 电动 机 正常 运转 时 ， 速 度 继电器 KS 
的 常 开 触 点 闭合 ， 为 反 接 制 动作 好 准 
备 。 

停车 时 ， 按 下 停止 按钮 SB, 
KM, 断 电 ， 由 于 惯性 ， 电 动机 的 转速 
还 很 高 ，KS 依然 动作 ， SB, 按 下 ， 图 2-11 电动 机 单 回 运转 的 反 接 制 动 控 制 电路 
KM, 得 电 ， 电 动机 反 接 制 动 ， 转 速 迅 速 下 降 ， 当 速度 继电器 恢复 ，KM, 断 电 ， 电 动机 断 电 ， 
反 接 制 动 结 

图 2-12 所 示 为 电动 机 可 逆 运 行 的 反 接 制 动 控制 电路 。 请 自行 分 析 其 工作 过 程 。 注 意 : 
图 2-12 中 也 可 以 像 图 2-11 那样 加 上 限 流 电阻 来 减 小 起 动 电流 。 


2.4.2 能 耗 制 动 
图 2-13 所 示 为 单 向 能 耗 制 动 控 制 电路 。 其 工作 过 程 为 : 
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图 2-12 ”电动 机 可 逆 运 行 的 反 接 制 动 控制 电路 


正 第 运行 后 ， 按 下 集 止 按钮 SB KM, 断 电 ， 切 断 电 动机 电源 ， 同 时 KT 5r, KM, 得 
电 并 目 锁 ， 直 流 电源 则 接 和 定子 绕组 ， 进 行 能 耗 制 劲 。 

当时 间 继 电 禹 延 时 断 开征 团 触 点 KT 断 开 时 ，KM, 断 电 ， 直 流 电源 被 切除 ， 同 时 KM， A 
开 辅 助 触 点 复位 ， 时 间 继 电 硕 KT 线圈 断 电 ， 能 耗 制 动 结 


L4, L5 Ls 








KM; KM- 


[2-13 单 问 能 耗 制 动 控制 电路 


图 2-13 中 也 可 以 按照 速度 原则 来 设计 单 加 能 耗 制 劲 控制 电路 ， 还 可 以 设计 电动 机 可 首 
运行 能 耗 制 动 控制 电路 。 
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2.5 三 由 党 型 异步 电动 机 的 调 速 


三 相 寞 步 电 动机 的 调 速 方法 主要 有 变 极 对 数 调 速 、 变 转 差 率 调 速 及 变频 调 速 三 种 。 此 处 
仅 介 绍 龙 型 寞 步 电 动机 变 极 对 数 幸 速 的 基本 控制 电路 。 

一 般 的 三 相 寞 步 电 动机 极 对 数 是 不 能 随意 改变 的 ， 必 须 选用 双 速 或 多 速 电 动机 。 变 极 对 
数 的 方法 仅 适 用 于 三 相 党 型 异步 电动 机 。 

图 2-14 所 示 为 变 极 对 数 电动 机 的 定子 绕组 结构 示意 图 。 








Lə Li L3 





b) 


图 2-14” 变 极 对 数 电动 机 定子 绕组 示意 图 
a) 三 角形 联结 ， 电 动机 四 极 运行 ,低速 b) 是 双星 形 
联结 ， 电 动机 两 极 运 行 ， 高 速 








图 2-15 所 示 为 由 接触 带 控 制 
的 双 速 电动 机 控制 电路 。 其 工作 
过 程 为 : 

按 下 低速 起 按钮 SB, ， 低 速 接 
fikar KM, fn, KM, 主 触 点 闭 
合 ， 电 动机 定子 绕组 接 为 三 角形 ， 
电动 机 低速 运转 。 

按 下 高 速 起 按钮 SB3， 低 速 
KM, 斯 电 ， 高 速 接触 部 KM, 和 
KM, 线圈 得 电 ， 电 动机 定子 统 组 
联结 成 双星 形 ， 电 动机 高 速 运转 。 

可 以 根据 时 间 原 则 设计 时 间 
继 电 副 目 动 控 制 的 双 速 电动 机 控 
制 电 路 。 

















图 2-15 ”接触 天 控制 的 双 速 电动 机 控制 电路 


. 48 - PLC Jit BB 5; js JH —— 9 vé B ^R Micro800 系列 


2.6 典型 控制 电路 分 析 


前 面 介绍 了 一 些 电 气 控制 中 典型 的 基本 电路 ， 下 面 以 直流 电动 机 的 具有 能 耗 制 动 的 正 反 
转 控制 电路 为 例 说 明 控 制 电 路 的 综合 分 析 。 

图 2-16 所 示 为 直流 电动 机 的 具有 能 耗 制 动 的 正 反 转 控制 电路 。 其 工作 过 程 为 : 

1) 起 动 前 的 准备 

SA 置 于 “0” 位 。 合 上 QF 和 QF,， 电 动机 的 并 励 绕 组 中 流 过 额定 的 励磁 电流 ， 欠 电流 
继电器 KL 得 电动 作 ，KA 得 电 并 自 锁 。 电 流 继电器 KL, 不 动作 ， 时 间 继 电器 KT, 的 线圈 得 
电 ， 其 延 时 闭合 的 常 闭 触 点 KT, 处 于 断 开 状态 ， 断 开 KM, 和 KM, 线圈 的 通电 回路 ， 保 证 起 
动 时 串 人 电阻 R 和 R,。 








QF, 
十 0 一 
KM 
QF, 
+o 
J 
小 
K 
1<| 





KT, KT KM, KA KM, KM, KM, KM, KM; 





图 2-16 ”直流 电动 机 的 具有 能 耗 制 动 的 正 反 转 控 制 电 路 


2) 起 动 与 调 速 

将 SA 的 手柄 由 “0” 位 扳 到 “1” 位 ,KM 线圈 得 电 ， 其 芝 开 辅助 触 点 财 合 使 KM 2X 
Ef, KM,. KM, 主角 点 财 合 ， 电 动机 接 通电 源 ， 串 电阻 R R 起 动 ， 电 枢 电 压 为 左 正 
AA, HER. mr KM, 辅助 笛 财 触 点 断 开 ，KT, BEREIT AG SERI, KM, SHIT JT RR S 
HE, E KAREE, KARFA, WE KM, 线圈 做 准备 。 起 动 电阻 R, 上 的 电 
压 使 并 联 在 其 两 端的 KT, 得 电 ， 当 KT, 延 时 到 ， 其 延 时 闭合 的 笛 财 触 点 KT, 闭合。 

需要 电动 机 加 速 时 ,将 SA 手柄 由 “1” 扳 到 “2” 位 ，KM, 得 电 。 切 除 起 动 电阻 Ri， 
电动 机 进一步 加 速 ; 同时 KT, RER, KT, 开始 延 时 ， 延 时 到 ， 其 延 时 闭合 的 第 团 触 点 
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KT, WS, 2g KM, 得 电 做 准备 。 将 SA 手柄 由 “2” 扳 到 “3” 位 ，KM 得 电 ， 切 除 电阻 R。 ， 
电动 机 再 次 加 速 ， 进 入 全 电压 运转 ， 起 动 结束 

3) 制 动 

将 SA 手柄 由 左 扳 回 “0” 位 ，KM, 线圈 断 电 ， 其 主 触 点 断 开 电 动机 电源 ， 其 辅助 弟 闭 
触 点 闭合 使 KM 线圈 得 电 ， 其 主 触 点 闭合 ， 接 通 Rs 在 内 的 能 耗 制 动 电路 ， 电 动机 进入 能 耗 
制 动 。 由 于 电动 机 的 惯性 ， 在 励磁 保持 情况 下 ， 电 枢 导 体 切 割 磁 场 而 产生 感应 电动 势 ， 使 
KAi 中 仍 有 电流 而 不 释放 ， 当 转速 降 到 一 定数 值 时 ，KAi 断 电 ， 制 动 结束 。 电 路 恢复 到 原始 
状态 ,准备 重 新 起 动 。 

反 转 状态 停车 的 制 动 过 程 导 上述 过 程 相似 ， 不 同 的 是 利用 中 间 继 电 闪 KAN 来 控制 。 


2.7 电气 控制 电路 的 简单 设计 


生产 机 械 电 气 控制 系统 的 设计 包含 两 个 基本 内 容 : 一 个 是 原理 设计 ， 即 要 满足 生产 机 械 
和 工艺 的 各 种 控制 要 求 ， 另 一 个 是 工艺 设计 ， 即 要 满足 电气 控制 装置 本 身 的 制造 、 使 用 和 维 
修 的 需要 。 原 理 设计 决定 着 生产 机 械 设备 的 合理 性 与 先进 性 ， 工 艺 设 计 决 定 电气 控制 系统 是 
否 具有 生产 可 行 性 、 经 济 性 、 美 观 、 使 用 维修 方便 等 特点 ， 所 以 电气 控制 系统 设计 要 全 面 考 
虑 两 方面 的 内 容 。 此 人 处 主要 介绍 原理 设计 。 

在 熟练 掌握 典型 环 广 控制 电路 、 具 有 对 一 般 电 气 控 制 电路 分 析 能 力 之 后 ， 设 计 者 应 能 举 
一 有 反 三 ， 对 受 控 生产 机 械 进行 电气 控制 系统 的 设计 并 提供 一 僚 完 整 的 技术 资料 。 


2.7.1 电气 控制 系统 设计 的 一 般 原 则 


电气 控制 系统 设计 应 加 循 以 下 原则 : 

1) 最 大 限度 地 满足 生产 机 械 和 生产 工艺 对 电气 控制 系统 的 要 求 。 电 气 控 制 系统 设计 的 
依据 主要 来 源 于 生产 机 械 和 生产 工艺 的 要 求 。 

2) 设计 方案 要 合理 。 在 满足 控制 要 求 的 前 担 下 ， 设 计 方 案 应 力求 傈 单 、 经 鹿 、 便 于 操 
作 和 维修 ， 不 要 下 目 追 求 高 指标 和 目 动 化 。 

3) 机 械 设计 与 电气 设计 应 相互 配合 。 许 多 生产 机 械 采 用 机 电 结 合 控 制 的 方式 来 实现 控 
制 要 求 ， 因 此 要 从 工艺 要 求 、 制 造成 本 、 结 构 复 杂 性 、 使 用 维护 方便 等 方面 协调 处 理 好 机 械 
和 电气 的 关系。 

4) 确保 控制 系统 安全 可 徘 的 工作 。 


2.7.2 电气 控制 系统 设计 的 基本 任务 


电气 控制 系统 设计 的 基本 任务 是 根据 控制 要 求 设计 、 编 制 出 设备 制造 和 使 用 维修 过 程 中 
所 必需 的 图 样 、 资 料 等 。 图 样 包括 电气 原理 图 、 电 气 系统 的 组 件 划分 图 、 元 货 件 布置 图 、 安 
疤 接 线 图 、 电 气 箱 图 、 控 制 面 板 狗 、 电 天 元 件 安 猴 旗 板 图 和 非 标准 件 加 工 图 等 ， 万 外 还 要 纺 
制 外 购 件 目录 、 单 台 材料 消耗 清单 、 设 备 说 明 书 等 文字 资料 。 

电气 控制 系统 设计 的 内 容 主要 包含 原理 设计 与 工艺 设计 两 个 部 分 。 其 中 ， 原 理 设计 内 容 
包括 : 

1) 拟订 电气 设计 任务 书 。 
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2) 确定 电力 拖 动 方案 ， 选 择 电 动机 。 
3) 设计 电气 控制 原理 图 ， 计 算 主 要 技术 参数 。 
4) 选择 电 融 元件， 制订 元 带 件 明细 表 。 
5) 编写 设计 说 明 书 。 
乙 变 计 内 容 包括 : 
1) 设计 电气 总 布置 图 、 总 安放 图 与 总 接线 图 。 
2) 设计 组 件 布 置 图 、 安 装 图 和 接线 图 。 
3) 设计 电气 箱 、 操 作 台 及 非 标 准 元 件 。 
4) 列 出 元 件 清单 。 
5) 编写 使 用 维护 说 明 书 。 


2.7.3 电气 控制 系统 设计 的 一 般 步骤 


电气 控制 系统 设计 的 一 般 步 又 如 下 : 
1. 拟订 设计 任务 书 
设计 任务 书 是 整个 电气 控制 系统 的 设计 依据 ， 又 是 设备 竣工 验收 的 依据 。 由 技术 领导 部 








门 、 设 备 使 用 部 门 和 任务 设计 部 门 等 共同 完成 。 


电气 控制 系统 的 设计 任务 书 中 ， 主 要 包括 以 下 内 容 : 

1) 设备 名 称 、 用 途 、 基 本 结构 、 动 作 要 求 及 工艺 过 程 介绍 。 

2) 电力 拖 动 的 方式 及 控制 要 求 等 。 

3) 联 锁 、 保 护 要 求 。 

4) 目 动 化 程度 、 稳 定性 及 抗 干扰 要 求 。 

5) 操作 台 、 照 明 、 信 号 指示 、 报 警方 式 等 要 求 。 

6) 设备 验收 标准 。 

7) 其 他 要 求 。 

2. 确定 电力 拖 动 方案 

电力 拖 动 方案 选择 是 电气 控制 系统 设计 的 主要 内 容 之 一 ， 也 是 以 后 各 部 分 设计 内 容 的 基 








础 和 先决 条 件 。 主 要 从 几 个 方面 考虑 电力 拖 动 方案 : 


1) 拖 动 方式 的 选择 : 独立 拖 动 还 是 集中 拖 动 。 
2) 调 速 方案 的 选择 : 大 型 、 重 型 设备 的 主 运动 和 进 给 运动 ， 应 尽 可 能 采用 无 级 调 速 ， 





有 利于 人 简化 机 械 结构 、 降 低 成 本 ; 精密 机 械 设备 为 保证 加 工 精 度 也 应 采用 无 级 调 速 ; 对 于 一 
般 中 小 型 设备 ， 在 没有 特殊 要 求 时 ， 可 选用 经 济 、 俐 单 、 可 徘 的 三 相 党 型 异步 电动 机 。 


3) 电动 机 调 速 性 质 要 与 负载 特性 适应 : 在 选择 电动 机 凋 速 方案 时 ， 要 使 电动 机 的 调 速 





特性 与 生产 机 械 的 负载 特性 相 适 应 ,使 电动 机 得 到 充分 合理 的 应 用 。 


3. 拖 动 电动 机 的 选择 基本 原则 

1) 根据 生产 机 械 调 速 的 要 求 选 择 电 动机 的 种 类 。 

2) 工作 过 程 中 电动 机 容量 要 得 到 充分 的 利用 。 

3) 根据 工作 环境 选择 电动 机 的 结构 形式 。 

4. 选择 探 制 方式 

控制 方式 要 实现 拖 动 方案 的 控制 要 求 。 随 着 现代 电气 技术 的 迅速 发 展 ， 生 产 机 械 电 力 拖 
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5H dal Jr x A Pe SEHE Fa, Ffas re he PLC 控制 、CNC 控制 、 计 算 机 网 络 控制 等 方面 发 
展 ， 控 制 方式 越 来 越 多 。 控 制 方式 的 选择 应 在 经 济 、 安 全 的 前 提 下 ， 最 大 限度 地 满足 工艺 的 
要 求 。 

5. 设计 电气 控制 原理 图 ， 并 合理 选用 元 器 件 ， 编 制 元 器 件 明 细 表 。 

6. 设计 电气 设备 的 各 种 施工 图 样 。 

7. 编写 设计 说 明 书 和 使 用 说 明 书 。 


2.7.4 电气 控制 原理 电路 设计 举例 


电气 控制 原理 电路 设计 的 方法 有 分 析 设 计 法 和 侵 辑 设计 法 。 分 析 设 计 法 是 根据 生产 工艺 
的 要 求 选择 适当 的 基本 控制 环 证 (单元 电路 ) 或 将 比较 成 熟 的 电路 按 其 联 锁 条 件 组 合 起 来 ， 
并 经 补充 和 修改 ,将 其 综合 成 满足 控制 要 求 的 完整 电路 。 当 没有 现成 的 典型 环 市 时 ， 可 根据 
控制 要 求 边 分 析 边 设计 。 逻 辑 设 计 法 是 利用 逻辑 代数 进行 电路 设计 的 方法 ， 从 生产 机 械 的 拖 
动 要 求 和 工艺 要 求 出 发 ， 将 控制 电路 中 的 接触 锋 、 继 电 需 线圈 的 通电 与 断 电 ， 触 点 的 闭合 与 
断 开 ， 主 令 电器 的 接 通 与 断 开 看 成 逻辑 变量 ， 根据 控制 要 求 将 它们 之 间 的 关系 用 你 辑 关 系 式 
来 表达 ， 然 后 再 化 答 ， 做 出 相应 的 电路 图 。 

下 面 以 机 械 动 力 滑 台 具有 一 次 工作 进 给 控制 电路 SB, 快 进 SQ， 
的 设计 为 例 说 明 人 逻辑 设计 法 的 基本 步骤 。 be 

1. 设计 要 求 

工作 过 程 如 图 2-17 所 示 ， 故 选择 双 电 动机 驱动 ， P 
其 中 M, Lt, M, Bist. BoB; 三 接触 套 欣 制 分 别 为 
KM, Bud. KM, 快 退 、 KM, 工 进 。 

2. 确定 状态 变量 

状态 变量 见 表 2-2 。 
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图 2-17 工作 过 程 














主 令 元 件 3m UE 执行 元 件 工 进 
SQ; 末 位 快 退 


3. 列 出 状态 表 ， 并 确定 状态 转换 的 激励 信号 
根据 工作 过 程 ， 画 出 动作 状态 见 表 2-3。 其 中 ,“ 上” 表示 短信 号 ,，“ | ”表示 长 信号 。 
表 2-3 状态 表 
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4. 列 出 执行 元 件 的 逻辑 表达 式 o 
根据 表 2-3 所 示 的 激励 信号 可 以 直接 写 出 表达 式 ， 如 : KM, = (SB, +KM,) :SQ,, 其 


: SB, 为 起 动 激励 信号 ，SQ: 为 保 止 激励 信号 ，KMi 的 目 锁 触 点 实现 保持 功能 。 这 就 是 一 
“起 你 停 ” 电 路 。 





同 理 可 得 KM = (SQ, +KM,) .SQ;, 和 KM = (SQ; +KM;) *SQ,. 

5. 绘制 基本 控制 电路 

根据 写 出 的 逻辑 表达 式 ， 画 出 基本 控制 电路 如 图 2-18 所 示 。 

6. 检查 、 完 善 电 路 

在 基本 控制 电路 的 基础 上 ， 完 善 电 路 ， 增 加 如 接触 硕 互 锁 、 过 载 保护 以 及 其 他 保护 措施 


， 如 图 2-19 所 示 。 





KM; KM» KM; KM, KM; KM; 


图 2-18 ”基本 控制 电路 图 2-19 完善 电路 


2.8 Ju 








l. 次 说 电气 控制 电路 中 的 保护 有 哪些 ， 如 何 实现 ? 
2. 图 2-7 F, 在 A 后 退 途 中 和 欲 使 其 前 进 ， 应 怎样 操作 ? 简 述 控制 过 程 。 大 在 A 运行 途 











中 断 电 ， 当 复 电 时 ， 夺 A 在 终点 位 置 时 为 什么 会 自行 起 动 ? 


^ 
、 
求 。 





3. 茶 机 床 主 轴 由 一 人 台 党 型 电动 机 M 齐 动 ， 润 清油 到 由 另 一 合 党 型 电动 机 M, 囊 动 。 要 





1) db UE THREE AR. A BEES; 

2) 主轴 要 求 能 用 电器 实现 正 反 转 ， 并 能 单独 停车 ; 

3) 有 短路 、 零 压 及 过 载 保 护 。 斌 给 出 主 电路 和 控制 电路 图 。 

4. 根据 下 列 要 求 ， 分 别 绘 出 主 电 路 和 控制 电路 图 (MUI M2: 都 是 三 相 异 步 电 动机 ) : 
1) Mi 起 动 后 M, 才 能 起 动 ，M, 并 能 后 动 ; 

2) Mi 先 起 动 ， 经 过 一 定 延 时 后 M, 能 目 行 起 动 ，M, 起 动 后 M, vr BITES 
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3.1 PLC 的 特点 及 功能 介绍 


3.1.1 PLC 的 基本 概念 


可 编程 序 控制 器 (Programmable Controller) 是 计算 机 家 族 中 的 一 员 ， 是 为 工业 控制 应 用 
而 设计 制造 的 。 早 期 的 可 编程 序 控制 器 称 作 可 编程 温 辑 控制 器 (Programmable Logie Control- 
le), fj PLC， 它 主要 用 来 代 痊 继电器 实现 逻辑 控制 。 随 着 技术 的 发 展 ， 这 种 装置 的 功能 
已 经 大 大 超过 了 多 辑 控制 的 范围 。 因 此 ， 今 天 这 种 装置 称 作 可 编程 序 控制 器 ， 简 称 PC。 但 
是 为 了 避免 与 个 人 计算 机 (Personal Computer). 的 简称 混淆 ， 所 以 将 可 编程 序 控制 器 简称 
PLC, 

国际 电工 协会 (IEC) 冒 完 后 于 1982 年 11 月 、1985 年 1 月 和 1987 年 2 月 发 布 了 可 纺 
程序 控制 器 标准 章 案 的 第 一 、 二 、 三 稿 。 在 第 三 稿 中 ， 对 PLC 作 了 如 下 定义 :“ 可 编程 序 控 
制 器 是 一 种 数字 运算 操作 系统 ， 专 为 在 工业 环境 下 应 用 而 设计 。 它 采用 了 可 编程 的 存储 器 ， 
用 来 在 其 内 部 存储 执行 逻辑 运算 、 顺 序 控制 、 定 时 、 计 数 和 算术 运算 等 操作 的 指令 ， 并 通过 
数字 的 、 模 拟 的 输入 和 输出， 控制 各 种 类 型 的 机 械 或 生产 过 程 。 可 编程 序 控制 器 及 其 有 关 的 
外 围 设备 都 应 按 易于 与 工业 开工 至 系统 形成 一 个 整体 、 易 于 扩充 其 功能 的 原则 设计 。 

总 而 言 之 ， 可 编程 序 控制 器 PLC 是 通用 的 、 可 编写 程序 的 、 专 用 于 工业 控制 的 计算 机 
系统 。 


3.1.2 PLC 的 特点 


可 编程 序 控制 各 为 了 适用 于 工业 环境 ， 有 如 下 特 后 。 

1. 编程 简单 ， 使 用 方便 

PLC 是 面向 用 户 的 设备 ， 因 此 大 部 分 的 PLC 都 充分 考虑 到 现场 工程 人 员 的 技能 和 习惯 ， 
尽量 采用 简单 的 编程 语言 ， 例 如 用 梯形 图 或 者 面向 工业 控制 的 简单 的 指令 形式 。 梯 形 图 与 继 
电 带 原理 图 类 似 ， 这 种 编程 语言 形象 下 观 ， 易 于 和 擎 握 ， 不 需要 专门 的 计算 机 知识 和 语言 基 
础 ， 只 要 具有 一 定 电工 和 工艺 知识 的 人 员 都 可 以 在 短 时 间 内 学 会 ， 因 此 是 目前 PLC 中 最 第 
用 的 一 种 编程 语言 。 

2. 控制 系统 构成 简单 ， 通 用 性 强 

PLC 种 类 繁多 ， 利 用 各 种 组 件 (如 L/O 模块 、 通 信和 模块、 人 机 界面 等 ) 就 可 以 灵活 的 












































: 54 . PLC Ji Bil 55 Jo; JH —— 9 vé b ^j Micro800 系列 











组 成 各 种 大 小 和 不 同 要 求 的 控制 系统 。 当 控制 要 求 改 变 需 要 变更 控制 系统 功能 时 ， 只 需要 改 
变 其 输入 输出 组 件 和 编制 不 同 的 控制 程序 即 可 ， 修 改 程序 简单 易 行 。 

3. 抗 干扰 能 力 强 ， 可 靠 性 能 高 

工业 生产 一 般 对 控制 设备 的 可 徘 性 提出 了 很 高 的 要 求 ， 应 具有 很 强 的 抗 干扰 能 力 ， 能 在 
有 恶 劣 的 环境 中 可 靠 地 工作 ,平均 故 障 时 间 长 ,平均 修复 时 间 短 。 可 编程 序 控 制 带 是 专门 为 工 
业 控 制 设计 的 ， 在 设计 和 制造 的 过 程 中 采用 了 多 层次 的 抗 干扰 措施 ， 并 选用 精确 元 件 ， 保 证 
在 恶劣 环境 下 正 弟 工作 。 

4. PLC 功能 非常 齐全 

除了 上 述 特点 外 ，PLC 功能 也 非常 齐全 。 如 具有 开关 量 输入 /和 输出、 模拟 量 输入 /输出 和 
大 量 的 内 部 中 间 继 电 奏 、 时 间 继 电大 〈 定 时 豆 ) 、 计 数 肯 等 ， 具 有 逻辑 控制 、 顺 序 控制 、 信 
号 /数据 处 理 等 功能 及 各 种 接口 功能 等 。 现 在 的 PLC 还 具有 强大 的 网 络 功能 ， 可 以 通过 各 种 
通信 接口 将 数据 直接 传送 给 控制 斋 ， 以 实现 控制 部 的 数据 采集 和 监控 。 如 天国 Rockwell 公 
司 的 PLC 可 以 组 成 诸如 以 太 网 ( Ethernet)、 控 制 网 (ControlNet)、 设 备 网 (DeviceNet) 以 
及 传统 的 DH - fj, DH485/z6fe I/O (Remote 1/0) 等 网 络 ， 大 大 加 强 可 编程 序 控制 仑 的 功 
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3.2 PLC 的 基本 结构 及 原理 


3.2.1 PLC 的 基本 结构 


PLC 的 结构 多 种 多 样 ， 可 分 为 整体 式 和 模块 式 两 大 类 。 但 其 组 成 的 一 般 原 理 基 本 相同 ， 
都 是 以 微 处 理 需 为 核心 的 结构 ， 其 
功能 的 实现 不 仅 基于 硬件 的 作用 ， 
更 要 靠 软 件 的 文 持 ， 实 际 上 可 编程 
序 控制 器 就 是 一 种 新 型 的 工业 控制 
计算 机 。PLC 的 基本 结构 框图 如 图 
3-1 所 示 。 

1. 中 央 人 处理 器 (CPU) 

CPU 是 PLC 的 核心 ， 起 神经 中 
枢 的 作用 ， 每 套 PLC 至 少 有 一 个 CPU， 它 按 PLC 的 系统 程序 赋予 的 功能 接收 并 存 贮 用 户 程 
序 和 数据 ， 用 扫描 的 方式 采集 由 现场 输入 装置 送 来 的 状态 或 数据 ， 并 存 人 规定 的 寄存 器 中 ， 
同时 诊断 电源 和 PLC. 内 部 电路 的 工作 状态 和 编程 过 程 中 的 语法 错误 等 。 进 入 运行 后 ， 从 用 
户 程序 存储 器 中 逐条 读 取 指令 ， 经 分 析 后 再 按 指令 规定 的 任务 产生 相应 的 控制 信号 ， 去 指挥 
有 关 的 控制 电路 。 

CPU 主要 由 运算 器 、 控 制 器 、 寄 存 吉 及 实现 它们 之 间 联 系 的 数据 、 控 制 及 状态 总 线 构 
W, CPU 单元 还 包括 外 围 芯 片 、 总 线 接 口 及 有 关 电 路 。 内 存 主要 用 于 存储 程序 及 数据 ， 是 
PLC 不 可 缺少 的 组 成 单元 。 

在 使 用 者 看 来 ， 不 必要 详细 分 析 CPU 的 内 部 电路 ， 但 对 各 部 分 的 工作 机 制 还 是 应 有 足 
RIEKE CPU 的 控制 需 控 制 CPU 工作 ， 由 它 该 取 指 令 、 解 释 指 令 及 执行 指令 。 但 工作 贡 











中 央 处 理 器 单元 
CPU 板 


本 
现场 信和 号 








图 3-1 PLC 基本 结构 框图 
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奏 由 震荡 信号 控制 。 运 算 器 用 于 进行 数字 或 逻辑 运算 ， 在 控制 器 指挥 下 工作 。 寄 存 器 参与 运 
算 ， 并 存储 运算 的 中 间 结 果 ， 它 也 是 在 控制 右 指 挥 下 工作 。 

CPU 速度 和 内 存 容 量 是 PLC 的 重要 参数 ， 它 们 决定 着 PLC 的 工作 速度 ，IO 数量 及 软件 
容量 等 ， 因 此 限制 着 控制 规模 。 

2. 存储 器 

PLC 内 的 存储 器 主要 用 于 存放 系统 程序 、 用 户 程 序 和 数据 等 。 

可 编程 序 控制 器 配 有 两 种 存储 器 : 系统 存储 器 和 用 户 存储 器 。 系 统 存 储 器 : 存放 系统 管 
理 程序 ， 用 只 读 存 储 器 实现 。 用 户 存 储 融 : 存放 用 户 编制 的 控制 程序 ， 一 般 用 RAM 实现 或 
固化 到 只 读 存 储 器 中 。 

3. 输入 /输出 模块 

PLC 的 输入 接口 电路 的 作用 是 将 按钮 、 行 程 开 关 或 传感器 等 产生 的 信号 输入 CPU; PLC 
的 输出 接口 电路 的 作用 是 将 CPU 癌 外 输出 的 信号 转换 成 可 以 驱动 外 部 执行 元 件 的 信号 ， 以 
便 控制 接触 器 线圈 等 电器 的 通 、 断 电 。PLC 的 输入 输出 接口 电路 一 般 采 用 光 耦 合 隔离 技术 ， 
可 以 有 效 地 保护 内 部 电路 。 

(1) 输入 接口 电路 

PLC 的 输入 接口 电路 可 分 为 直流 输入 电路 和 交流 输入 电路 。 直 流 输入 电路 的 延迟 时 间 比 
较 短 ， 可 以 直接 与 接近 开关 ， 光 电 开 关 等 电子 输入 装置 连接 ; 交流 输入 电路 适用 于 在 有 油 
雾 、 粉 尘 的 恶劣 环境 下 使 用 。 

交流 输入 电路 和 直流 输入 电路 类 似 ， 外 接 的 输入 电源 改 为 220V 交流 电源 。 

(2) 输出 接口 电路 

输出 接口 电路 通常 有 3 种 类 型 : 继 电 需 输出 型 、 品 体 管 输出 型 和 晶闸管 输出 型 。 继 电 需 
输出 型 、 晶 体 管 输出 型 和 晶闸管 输出 型 的 输出 电路 类 似 ， 只 是 晶体 管 或 晶闸管 代 蔡 继电器 来 
控制 外 部 负载 。 

4. 编程 器 

编程 器 作用 是 将 用 户 编 写 的 程序 下 载 至 PLC 的 用 户 程序 存储 器 ， 并 利用 编程 器 检查 、 
修改 和 调试 用 户 程序 ， 监 视 用 户 程序 的 执行 过 程 ， 显 示 PLC 状态 、 内 部 需 件 及 系统 的 参数 
Te 

JATERA A AEn EJERE INA. Ra mEn ARD, EEE, ER EREA 
形式 进行 联机 编程 ， 适 合 小 型 PLC 的 编程 及 现场 调试 。 图 形 编程 器 既 可 用 语句 形式 编程 ， 
又 可 用 梯形 图 编程 ， 同 时 还 能 进行 脱 机 编程 。 

HAT, PLC 制造 三 家 大 都 开发 了 计算 机 辅助 PLC 编程 支持 软件 ， 当 个 人 计算 机 安装 了 
PLC 编程 支持 软件 后 ， 可 用 作 图 形 编程 器 ， 进 行 用 户 程 序 的 编辑 、 修 改 ， 并 通过 个 人 计算 机 
和 PLC 之 间 的 通信 接口 实现 用 户 程 序 的 双 癌 传送 、 监 控 PLC 运行 状态 等 。 

5. 电源 

PLC 的 供电 电源 一 般 是 市 电 ， 也 有 用 直流 24V 电源 供电 的 。PLC 的 电源 将 外 部 供给 的 
交流 电 转 换 成 供 CPU 、 存 储 需 等 所 需 的 直流 电 ， 是 整个 PLC 的 能 源 供给 中 心 。 

PLC 大 都 采用 高 质量 的 工作 稳定 性 好 、 抗 干扰 能 力 强 的 开关 稳 压 电源 ， 许 多 PLC 电源 
还 可 癌 外 部 提供 直流 24V 稳 压 电源 ， 用 于 回 输 入 接口 上 的 接 人 电气 元 件 供电 ， 从 而 简化 外 
围 配 置 。 
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6. 扩展 接口 和 通信 接口 

PLC 的 扩展 接口 的 作用 是 将 扩展 单元 和 功能 模块 与 基本 单元 相连 ,使 PLC 的 配置 更 加 
灵活 ， 以 满足 不 同 控制 系统 的 需要 ; 通信 接口 的 功能 是 通过 这 些 通 信 接 口 可 以 和 监视 器 、 打 
印 机 、 其 他 的 PLC 或 是 计算 机 相连 ， 从 而 实现 “人 -机 ”或 “机 -机 ”之 间 的 对 话 。 


3.2.2 PLC 的 基本 原理 


1. PLC 的 工作 模式 

Micro830 可 编程 序 控制 占有 三 种 工作 模式 ， 即 运行 (RUN). 、 本 地 编程 (PRO) 和 远程 
JAA (REM), ， 可 以 通过 PLC 面板 上 的 模式 选择 开关 进行 选择 。 

Æ RUN 模式 下 ，PLC 工作 在 本 地 运行 ， 编 程 中 断 ， 不 能 改变 控制 锅 的 状态 。 此 时 程序 
不 能 被 修改 ， 使 用 中 ， 为 保证 控制 硕 程 序 不 被 意外 地 修改 ， 会 选择 此 档 。 

fr PRO 模式 下 ，PLC 工作 在 本 地 编程 ， 编 程 终端 可 以 对 欣 制 右 程 序 进 行 修改 ， 但 不 能 
改变 控制 套 的 工作 状态 。 

在 REM 模式 下 ，PLC 工作 在 远程 状态 。 编 程 终端 可 远程 地 改变 控制 硕 的 工作 状态 (Ihi 
程 、 测 试 或 运行 ) ， 并 可 在 远程 运行 状态 下 修改 程序 ， 修 改过 程 比 编程 状态 下 更 严谨 而 复 
杂 ， 一 定 要 经 历 测试 的 步 又， 这 种 形式 适合 不 俘 机 的 程序 修改 。 

Micro830 控制 磊 模 块 上 有 一 个 工作 模式 转换 开关 ， 当 此 开关 转 到 PRO 位 置 时 将 停止 用 
户 程序 的 运行 ， 进 行程 序 修改 ; TE RUN 位 置 时 ， 将 起 动用 户 程序 的 运行 。 在 RUN 位 置 时 ， 
电源 通电 后 目 动 进入 运行 模式 ; 模式 开关 在 REM 位 置 时 ， 电 源 通 电 后 CPU 目 动 进入 运行 模 
式 ， 用 户 同时 可 以 对 控制 器 进 行程 序 修改 。 

在 编程 软件 与 PLC 之 间 建 立 起 通信 连接 前 ， 将 转换 开关 转 到 REM 模式 ， 通 过 末 单 命令 
驳 可 以 改变 CPU 的 RUN 或 PRO 模式 。 

2. PLC 的 工作 原理 

PLC 通电 后 ， 需 要 对 系统 人 硬件 和 软件 做 一 些 初 始 化 的 工作 ， 之 后 便 反 复 不 停 地 分 阶段 处 
理 各 种 不 同 的 任务 ， 如 图 3-2 所 示 ， 这 种 周而复始 的 循环 工作 方式 称 为 扫描 工作 方式 。 


执行 用 户 程序 





















































读 取 输 入 


智能 模块 通信 





智能 模块 通信 PUDE 
通信 信息 处 理 Munana 
期 Eier e 
EHE E 
RUN 状 态 STOP 状 态 


图 3-2 PLC 的 扫描 工作 过 程 


3. 读 取 输 入 
在 PLC 的 存储 带 中 ， 设 置 了 一 片区 域 来 存放 输入 信号 和 输出 信号 的 状态 ， 分 别称 为 


第 3 童 可 编程 序 控制 硕 基 础 知识 57 


A BED e erae FU Lh RAITA ERRA NE, PLC 把 所 有 外 部 数字 量 输入 电路 的 
ON/OFF RERA PA RAAT Aro P PE BU ANH] EST OE BU A AR STE n 2] 
lA, PER PIAA ex H5] 26 2T ft s Bead, 6 Pap ft ss Ur JF o PP BEI] 8] A E BA DET FF 
EF, XTA MRTT AN 0 ARS, PJE ES] E RT B AN ex ES i 2T Jt s STAT, A A ft 
点 接 通 。 

4. HTHP E 

PLC B HIP FEET HUE T ARTR THU, d8 m ETE OS PRU HEP], fk RUN 工作 模式 的 
程序 执行 阶段 ， 当 没有 跳 转 指令 时 ，CPU 从 第 一 条 指令 开始 ， 逐 条 顺序 地 执行 用 户 程序 ， 
直到 梯级 结束 。 当 梯级 结束 时 ，CPU 检查 系统 的 智能 模块 是 否 需要 服务 。 

在 执行 指令 时 ， 从 IO 映像 寄存 天 或 其 他 位 元 件 的 映像 寄存 硕 谈 出 其 状态 ， 并 根据 指令 
的 要 求 执行 相应 的 逻辑 运算 ， 运 算 的 结果 写 和 人 到 相应 的 映像 寄存 叮 中 。 因 此 ， 各 映像 寄存 顺 
只 该 的 输入 映像 寄存 天 除外 ) 的 内 容 随 大 程序 的 执行 而 变化 。 

在 程序 执行 阶段 ， 即 使 外 部 输入 信号 的 状态 发 生 了 变化 ， 输 入 映像 寄存 带 的 状态 也 不 会 
随 之 而 变 ， 输入 信号 变化 了 的 状态 只 能 在 下 一 个 扫描 周期 的 读 取 输 入 阶段 被 谈 和 人 入。 执行 程序 
时 ， 对 输入 /输出 的 存 取 通 沼 是 通过 映像 寄存 右 ， 而 不 是 实际 的 VO 点 ， 这 样 做 有 以 下 几 点 
好 处 : 

1) 程序 执行 阶段 的 输入 值 是 固定 的 ， 程 序 执行 完 再 用 输出 映像 寄存 融 的 值 更 新 输出 
点 ， 使 系统 的 运行 稳定 ; 
2) 用 户 程序 该 写 VO BU BUS Eds EC VO 点 快 得 多 ， 这 样 可 以 提高 程序 的 执行 速 
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RẸ 





I3) /O 点 必须 按 位 来 存 取 ， 而 映像 寄存 天 可 按 位 、 字 下 、 字 或 双 字 来 存 取 ， 有 灵活 性 好 。 

S. 通信 处 理 

在 智能 模块 通信 处 理 阶 段 ，CPU 模块 检查 智能 模块 是 否 需 要 服务 ， 如 果 需 要 ， 谈 取 智 
能 模块 的 信息 并 存放 在 缓冲 区 中 ， 供 下 一 扫描 周期 使 用 。 在 信息 通信 人 处 理 阶段 ，CPU 处 理 
通信 口 接收 到 的 信息 ， 在 适当 的 时 候 将 信息 传 给 通信 请 求 方 。 

6. CPU 自 诊断 测试 

日 诊断 测试 包括 定期 检查 EEPROM 、 用 户 程序 存储 右 、1/O 模块 状态 以 及 LO 扩展 总 线 
的 一 致 性 ， 将 监控 定时 需 复 位 ， 以 及 完成 一 些 别 的 内 部 工作 。 

7. 修改 输出 

CPU 执行 完 用 户 程序 后 ， 将 输出 映像 寄存 顺 的 0/1 状态 传送 到 输出 模块 并 锁 存 起 来 。 梯 
形 图 中 某 一 输出 位 的 线圈 “通电 ”时 ， 对 应 的 输出 映像 寄存 右 为 1 状态 。 信 号 经 输出 模块 
隔离 和 功率 放大 后 ， 继 电 需 型 输出 模块 中 对 应 的 硬件 继 电 融 的 线圈 通电 ， 其 凋 开 触 点 财 合 ， 
使 外 部 负载 通电 工作 。 大 梯形 图 中 输出 点 的 线圈 “上 断 电 ”， 对 应 的 输出 映像 寄存 硕 中 存放 的 
二 进 制 数 为 0， 将 它 送 到 继 电 融 型 输出 模块 ， 对 应 的 硬件 继 电 需 的 线圈 断 电 ， 甚 常 开 触 点 断 
开 ， 外 部 负载 新 电 ， 人 停止 工作 。 

如 图 3-3 所 示 梯 形 图 程序 中 ，_ IO EM _ DI _00 代表 外 部 的 按钮 ， 结 合 PLC 的 循环 扫 
描 工 作 方式 分 析 可 知 : 当 按 钮 动作 后 ,左面 的 程序 只 需要 一 个 扫描 周期 就 可 完成 对 _IO _ 
EM DO 03 的 刷新 。 

PLC 这 种 循环 扫 摘 工作 方式 对 于 高 速 变 化 的 过 程 可 能 漏 抒 变化 的 信号 ， 也 会 市 来 系统 响 
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图 3-3 ”梯形 图 示例 


应 的 济 后 ， 可 以 采用 立即 输入 输出 、 脉 冲 捕 获 、 蜗 速 计数 带 或 中 断 技 术 等 。 

对 持续 时 间 较 短 的 脉冲 ，PLC 为 本 地 的 数字 量 输入 提供 了 脉冲 捕获 的 功能 。 当 脉冲 捕获 
使 能 后 ， 该 输入 端 上 的 状态 变化 将 被 锁定 直至 被 PLC 读 取 ， 如 图 34 所 示 。 脉 冲 捕捉 的 实现 
机 制 是 外 部 数字 量 输入 经 光 隔 离 和 数字 滤波 后 进入 脉冲 捕 换 功能 环节 ， 之 后 再 进入 CPU 进 
行 处 理 ， 如 图 3-5 所 示 。 


时 间 一 一 
输入 更 新 输入 更 新 


| 
输入 | 
这 个 脉冲 错过 了 ， 


脉冲 捕捉 因为 它 发 生 在 两 个 
未 启用 | Rund 输入 更 新 之 间 


启用 [— ——|—XAÁenik 


图 34 脉冲 捕捉 示意 图 
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图 3-5 脉冲 捕获 的 机 制 


第 3 童 可 编程 序 控制 硕 基 础 知识 . 59. 
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和 编程 软件 有 些 广 家 需要 额外 购买 ， 并 且 价 格 不 菲 。 这 一 点 是 一 个 需要 考 感 的 重要 内 容 。 


3.3.1 编程 方法 的 介绍 


一 种 是 使 用 广 家 提供 的 专用 编程 句 。 也 分 不 同 的 规格 和 型 号 。 大 型 编程 锅 功 能 完备 ， 适 
合 各 种 型 号 PLC， 价 格 高 ; 小 型 编程 硕 结 构 小 巧 ， 便 于 携 市 ， 价 格 低 ， 但 是 功能 简单 ， 实 用 
性 能 差 ; 另 一 种 是 使 用 依托 个 人 电脑 应 用 平台 的 编程 软件 ， 现 已 被 大 多 数 生 产 三 家 采用 。 而 
本 书 即 将 为 大 家 介绍 的 Micro830 使 用 的 编程 软件 Connected Components Workbench (人 简称 
CCW) 是 一 蒜 完 全 人 免费 的 软件 ， 并 且 已 经 有 了 中 文 版 本 ， 可 以 对 整个 Micro800 系列 的 PLC 
进行 编程 ， 方 便 实 用 ， 详 细 内 容 会 在 接 下 来 的 章节 中 进行 详细 的 介绍 。 


3.3.2 编程 语言 的 介绍 


最 常用 的 编程 语言 有 两 种 ， 一 种 是 梯形 图 ， 另 一 种 是 助 记 符 语言 表 。 采 用 梯形 图 编程 ， 
因为 它 简 单 易 懂 ， 但 需要 一 台 个 人 计算 机 及 相应 的 编程 软件 ;采用 助 记 符 形式 便于 实验 ， 因 
为 它 只 需要 一 台 简 单 的 编程 器 。 

编程 语言 最 为 复杂 ， 多 种 多 样 ， 看 似 相同 ， 但 不 通用 。 最 常用 的 可 以 划分 为 以 下 5 类 纺 
程 语言 ， 

1. 梯形 图 

梯形 图 是 PLC 使 用 得 最 多 的 图 形 编程 语言 ， 被 称 为 PLC 的 第 一 编程 语言 。 梯 形 图 与 电 
器 控制 系统 的 电路 图 很 相似 ， 具 有 直观 易 懂 的 优点 ， 很 容易 被 工厂 电气 人 员 掌 握 ， 特 别 适用 
于 开关 量 逻 辑 控制 。 梯 形 图 常 被 称 为 电路 或 程序 ， 梯 形 图 的 设计 称 为 编程。 

(1) 梯形 图 的 格式 

梯形 图 一 般 有 多 个 梯级 组 成 ， 每 一 个 梯级 又 有 输入 L3 Kag 
及 输出 指令 组 成 。 在 一 个 梯级 中 ， 输 出 指令 应 出 现在 梯 in 1 
形 图 的 最 右边 ， 而 输入 指令 则 出 现在 输出 指令 的 左边 ， 
如 图 3-6 所 示 。 

当 输入 指令 所 表示 的 梯级 条 件 为 真 时 则 开始 执行 输出 指令 ， 否 则 不 执行 。 因 此 ， 人 允许 在 
一 个 梯级 中 无 输入 指令 一 表示 梯级 永远 为 真 ， 也 人 允许 有 多 个 输入 指令 。 目 联 意味 着 几 个 条 件 
之 间 是 “与 ”的 关系 ， 并 联 则 表示 几 个 条 件 之 间 是 “或 ”的 关系 。 输 出 指令 则 不 允许 申 联 ， 
但 允许 并 联 ， 表 示 梯 级 条 件 为 真 时 ， 几 个 输出 指令 可 并 一 执行 ， 如 图 327 所 示 。 






































图 3-6 梯形 图 的 基本 结构 
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图 3-7 梯形 图 基本 结构 
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该 梯级 表示 ， 当 输入 为 真 时 ，_IO EM DI 00 被 触发 ， 则 输出 _I0 EM DO _00 和 
_ IO_EM DO 01 同时 输出 为 1 

(2) 梯形 图 的 编程 特点 及 注意 事项 

1) 梯形 图 按 行 从 上 至 下 编写 ， 每 一 行 从 左 往 右 顺 序 编写 。PLC 程序 执行 顺序 与 梯形 图 
的 编写 顺序 一 致 。 

2) 左 、 碳 边 垂 直线 称 为 起 始 母 线 、 终 止 母线 。 每 一 逻辑 行 必须 从 起 始 母线 开始 画 起 ， 
终止 于 继 电 带 线圈 或 终止 母线 

3) 梯形 图 的 起 始 母 线 与 线圈 之 间 一 定 要 有 人 触 点 ， 而 线圈 与 终止 母线 之 间 则 不 能 有 任何 

















触 点 。 
4) 梯形 图 表示 的 并 不 是 一 个 实际 电路 而 只 是 一 个 控制 程序 ， 其 间 的 连 线 表示 的 是 它们 
之 间 的 逻辑 关系 ， 即 所 谓 “ 软 接线 ”。 

5) 各 输入 输出 并 非 是 物理 实体 ， 而 是 “ 软 继电器 ” 。 每 个 “ 软 继电器 ” 仅 对 应 PLC ff 
储 单元 中 的 一 位 。 该 位 状态 为 “1” 时 ， 对 应 的 继 电 顺 线圈 接 通 ， 其 常 开 触 点 财 合 、 常 闭 触 
点 断 开 ; 状态 为 “0” 时 ， 对 应 的 继电器 线圈 不 通 ， 其 常 开 、 常 闭 触 点 保持 原 态 。 

6) 梯形 图 中 流 过 的 电流 不 是 物理 电流 ， 而 是 “概念 ”电流 ， 是 用 户 程 序 运 算 中 满足 输 
出 执行 条 件 的 形象 表示 方式 。“ 概念” 电流 只 能 从 左 向 右 流 。 

7) 梯形 图 中 的 继电器 接点 可 在 编制 用 户 程 序 中 无 限 引 用 ， 即 可 常 开 又 可 常 闭 。 

8) 梯形 图 中 用 户 逻 辑 运 算 解 得 的 结果 ， 可 马上 为 后 面 用 户 程序 的 运算 所 引用 。 

9) 当 PLC 处 于 运行 状态 时 ， 就 开始 按照 梯形 图 符号 排列 的 先后 顺序 (从 上 到 下 、 从 左 
到 右 ) 逐一 处 理 ， 也 就 是 说 ，PLC 对 梯形 图 是 按 扫描 方式 顺序 执行 程序 的 。 

2. 结构 化 文本 

结构 文本 (ST) 是 为 正 C61141-3 标准 创建 的 的 一 种 专用 高 级 语言 ， 与 梯形 图 相 比 ， 它 
能 实现 复杂 的 数学 运算 ， 编 写 的 程序 更 加 简洁 紧凑 。 

(1) 结构 化 文本 特点 

1) 高 级 文本 编程 语言 ; 

2) 结构 化 的 编程 方式 ; 

3) 简单 的 标准 结构 ; 

4) 快速 高 效 的 编程 ; 

5) 使 用 直观 灵活 ; 

6) 与 PASCAL 类 似 ; 

7) 符合 EC61141 -3 标准 。 

(2) 结构 化 文本 主要 语法 

1) 结构 化 文本 程序 是 一 系列 ST 语句 。 下 列 规则 适用 于 ST 程序 : 

每 个 语句 以 分 号 (" ;" ) 分 隔 符 绪 束 ; 

源 代码 (例如 变量 、 标 识 符 、 常 量 或 语言 关键 字 ) 中 使 用 的 名 称 用 不 活动 分 隅 符 Cf 
如 空格 字符 ) 分 隔 ， 或 者 用 意义 明确 的 活动 分 隔 符 〈 例 如 “> ”分 隔 符 表示 “大 于 ” 比 
较 ) 分 隔 ; 

注释 〈 非 执行 信息 ) 可 以 放 在 ST 程序 中 的 任何 位 置 。 注 释 可 以 扩展 到 多 行 ， 但 是 必须 
以 “(#*” 开 头 ， 以 “* )” 结 尾 。 不 能 在 注释 中 使 用 注释 。 
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2) 下 面 是 基本 ST 语句 类 型 : 

赋值 语句 (变量 : = 表达 式 ;) 

国 数 调用 

功能 块 调用 

选择 语句 〈 例 如 IF、THEN ELSE, CASE...) 

迭代 语句 (例如 FOR, WHILE, REPEAT...) 

控制 语句 (例如 RETURN, EXIT...) 

用 于 与 其 他 语言 链接 的 特殊 语句 

3) 当 输 入 ST 语法 时 ， 下 列 项 目 以 指定 的 颜色 显示 : 

基本 代码 GR) 

KEF (粉色 ) 

数字 和 文本 字符 串 (灰色 ) 

注释 (绿色 ) 

4) 在 活动 分 隔 符 、 文 本 和 标识 符 之 间 使 用 不 活动 分 隅 符 可 增加 ST 程序 的 可 读 性 。 下 面 
是 ST 不 活动 分 隔 符 : 

空格 

Tab 

行 结束 符 〈 可 以 放 在 程序 中 的 任何 位 置 ) 

5) 使 用 不 活动 分 隔 符 时 ， 需 要 遵循 以 下 规则 : 

每 行 编写 的 语句 不 能 多 于 一 条 

使 用 Tab 来 缩 进 复杂 语句 

插入 注释 以 提高 行 或 段 钞 的 可 谈 性 ， 见 表 3-1。 























表 3-1 ST 语法 可 读 性 示例 











可 读 性 低 可 读 性 高 
imax ; 2 max ite; cond : = X12; (x imaxiE4 UC s) 
if not( cond ( + alarm = ) ( * i; FOR 语句 索引 * ) 
then return; end if; ( * cond; JETER AE * ) 
fori ( * index * ) := 1 to max ite imax : = max ite; 
do ifi < > 2 then Spcall() ; cond ; = X12; 
end if; end for; if not (cond) then 
return ; 
end if; 





(3) 调用 函数 和 功能 块 
ST 编程 语言 可 以 调用 函数 。 可 以 在 任何 表达 式 中 使 用 函数 调用 。 函 数 调 用 属性 见 表 
52 


. 62> PLC EHS jo H] —— 2 và ^8 Micro800 系列 


KR 3-2 ST 函数 调用 属性 


属 性 说 明 

名 称 被 调用 函数 的 名 称 以 TEC 61131-3 语言 或 “C” 语 言 编 写 

含义 调用 结构 化 文本 (ST) \ 梯 形 图 (LD) 或 功能 块 图 (FBD ) 函数 或 “C” 函数 ,并 获取 其 返回 值 
语法 GT 





操作 数 返回 值 的 类 型 和 调用 参数 必须 符合 为 函数 定义 的 接口 
返回 值 PRG [eT B fF 








当 在 函数 主体 中 设置 返回 参数 的 值 时 ， 可 以 为 返回 参数 赋予 与 该 函数 相同 的 名 称 : 


FunctionName : = 





示例 1: IEC 61131-3 pR CUR] JH 

(* E ST f, *) 

(* 获取 一 个 整 型 值 并 将 其 转换 成 有 限时 间 值 * ) 

ana timeprog : = SPlimit ( tprog _cmd ) ; 

appl timer := ANY TO TIME (ana timeprog * 100); 
C 被 调用 的 FBD AAZ 7g" SPlimit". * ) 


IR 2: "C" RAAH - 与 IEC 61131-3 pK% HANAH IH] 
(* 复杂 表达 式 中 使 用 的 函数 :min max, right, mlen 和 left 是 标准 “C ”函数 
* ) 
limited value := min (16, max (0, input. value) ) ; 
rol msg := right ( message, mlen ( message) — 1) + left ( message, 1) ; 








ST 编程 语言 调用 功能 块 。 可 以 在 任何 表达 式 中 使 用 功能 块 调用 。 功 能 块 调用 属性 见 表 
3-3, 
X 3-3 功能 块 调用 属性 说 明 





s 性 说 明 
名 称 功能 块 实例 的 名 称 
X 从 标准 库 中 (或 从 用 户 定 义 的 库 中 ) 调 用 功能 块 ,访问 其 返回 参数 





( * 功能 块 的 调用 * )( ，.… ) ; 
( * 获取 其 返回 参数 * ) 
语法 Lm 


操作 数 参数 是 与 为 该 功能 块 指定 的 参数 类 型 相 匹配 的 表达 式 
返回 值 参见 上 面 的 “语法 ”以 获取 返回 值 








当 在 功能 块 主体 中 设置 返回 参数 的 值 时 ， 可 以 通过 将 返回 参数 的 名 称 与 功能 块 名 称 相连 
来 分 配 返 回 参数 : 


FunctionBlockName. OutputParaName : = ; 
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示例 

(C= 调用 功能 块 的 ST 程序 * ) 

(* 在 变量 编辑 侣 中 声明 块 的 实例 : * ) 

(<*trigbl: 块 R_TRIG - 上 升 沿 检 测 * ) 

(= 从 ST 语言 激活 功能 块 * ) 

trigbl (bl); 

C 返回 参数 访问 * ) 

If (trigbl. Q) Then nb edge := nb edge + 1; End if; 

3. 功能 块 图 

功能 块 具 有 多 个 输入 和 输出 参数 。 这 些 已 经 过 实例 化 ， 意 味 看 会 针对 每 个 实例 复制 功能 
块 的 局 部 变量 。 调 用 程序 中 的 功能 块 时 ， 实 际 上 调用 了 在 其 中 已 调用 相同 代码 的 块 的 实例 ， 
但 是 所 用 数据 为 已 被 分 配给 该 实例 的 数据 。 会 将 实例 的 变量 值 从 一 个 循环 存储 至 为 一 个 循 
环 。 

功能 块 可 由 项 目 中 的 任意 程序 来 调用 。 功 能 块 可 调用 函数 或 其 他 功能 块 。 必 须 使 用 功能 
块 的 每 个 调用 (输入 ) 参数 或 返回 (输出) 参数 的 类 型 或 唯一 名 称 ， 来 显 式 定义 该 功能 块 
的 接口 。 

功能 块 可 具有 多 个 输出 参数 。 功 能 块 返回 参数 的 值 因 各 种 不 同 编程 语言 而 异 。 功 能 块 名 
称 和 功能 块 参数 名 称 最 多 可 包含 128 个 字符 。 功 能 块 参数 名 称 可 以 字母 或 下 划 线 字符 开头 ， 
后 跟 字 母 、 数 字 和 单个 下 划 线 字符 。 






































如 图 3-8 所 示 ,， 在 CCW (一 体 化 编程 组 态 软件 中 集成 的 功能 块 TP 73 
指令 ， 主 要 功能 为 在 上 升 沿 时 ， 将 内 部 计时 器 ) 增加 至 指定 值 ， 如 果 计 [o Te a 
时 器 结束 ， 请 重 置 内 部 计时 器 。 具 体 的 功能 块 的 功能 以 及 应 用 ， 我 们 会 
在 指令 部 分 进行 详细 的 介绍 。 k k: 


4. 顺序 功能 

顺序 功能 图 (Sequential Function Chart, SFC) X fj ZEE, T Bas TP 指令 
是 描述 控制 系统 的 控制 过 程 、 功 能 和 特性 的 一 种 图 形 ， 同 时 也 是 设计 
PLC 顺序 控制 程序 的 一 种 有 力 工 具 。 

顺序 功能 法 就 是 按照 生产 工艺 预先 规定 的 顺序 ， 在 各 个 输入 信号 的 作用 下 ， 根 据 内 部 状 
态 和 时 间 的 顺序 ， 在 生产 过 程 中 各 个 执行 机 构 目 动 地 有 秩序 地 进行 操作 。 

这 种 语言 在 西门 子 等 其 他 品牌 的 PLC 中 应 用 很 广泛 ， 这 里 就 不 做 详细 地 介绍 了 。 

5. 指令 表 

它 为 优化 编码 性 能 提供 了 一 个 环境 ， 与 汇编 语言 非常 相似 。 指 令 表 和 梯形 图 之 间 可 以 相 
互 转化 ， 通 和 常情 况 下 不 进行 指令 表 编 程 。 














3.4 Micro800 小 型 PLC 的 介绍 


3.4.1 Micro800 系列 PLC 的 概述 
Micro800 系列 控制 锅 是 罗 克 吉尔 上 自动 化 全 新 推出 的 新 一 代 微 型 PLC， 此 系列 控制 莫 具 有 
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超过 21 种 模块 化 插件 ， 控 制 硕 的 点 数 从 10 点 到 48 点 不 等 ， 可 以 实现 高 度 灵 活 的 便 件 配置 ， 
在 提供 足够 的 控制 能 力 的 同时 满足 用 户 的 基本 应 用 ， 并 且 便 于 安 猴 和 维护 。 不 同型 所 控制 套 
之 间 的 模块 化 部 件 可 以 共用 ， 内 置 RS-232、RS-485 USB 和 Ethemev/IP 等 通信 接口 ， 具 有 
强大 的 通信 功能 。 免 费 的 编程 软件 文 持 功能 块 一 体 化 编程 ， 并 可 使 用 通用 的 USB 编程 电 统 ， 
给 编程 人 员 融 来 极 大 的 便利 ; 系统 还 可 以 提供 完整 的 机 絮 控 制 方案 。Micro800 共有 一 个 系列 
的 控制 上 硕 ， 分 别 为 Micro810 、Micro820 Micro830 和 Micro850, 

其 中 ， 各 个 控制 支持 的 应 用 项 目 分 为 以 下 儿 种 : 

1. Micro810 12 $lzs 

Micro810 11 d Xe: 3-4 red FE, Di "P DRE E HJ a E Hn, HG ERR PLC fe 
序 编辑 能 力 。 此 蒜 PLC Arts fH] EMOLI RT ETTZH S DE. JPOUG BOUT S TAE a DJ 
能 模块 〈 需 搭配 LCD). Micro810 fet gg S ir: 压缩 机 控制 、 电 樟 控 制 、 加 热 和 
冷却 控制 、 照 明 控 制 ， 如 图 329 所 示 。 

2. Micro820 控制 器 

Micro820 20 点 控制 问 是 专 为 小 型 独立 机 与 远 端 目 动 化 方案 而 设计 的 ， 具有 内 般 式 以 太 
网 连接 各 ， 以 及 MicroSD 插 槽 ， 可 进行 资料 记录 以 及 程序 指令 管理 。Micro820 fil gs cH 
应 用 项 目 : 空气 处 理 猴 置 、 撑 程 水 泵 管理 、 拉 伸 膜 包装 机 ， 如 图 3-10 所 示 。 


























K| 3-9 Micro810 控制 器 图 3-10 Micro820 控制 器 


3. Micro830 12 18 2s 

灵活 弹性 的 Micro830 控制 种 专 为 存 取 各 种 独立 上 位 机 控制 应 用 而 设计 ， 可 文 持 多 达 5 
个 Plug-in RH, LFF USB 连接 及 下 载 程 序 ， 有 具体 内 容 我 们 将 在 后 面 进行 详细 介绍 。Mi- 
cro830 控制 着 文 持 以 下 应 用 项 目 : 物料 输送 、 包 装 、 太 阳 电 池 板 定位 ， 如 图 3-11 所 示 。 

4. Micro850 $2 sl zs 

Micro850 PE tilg- Micro830 PERAI], scd Micro830 相同 的 指令 集 以 及 外 部 
扩展 ， 相 比较 Micro830, Micro850 支持 以 太 网 组 态 以 及 运动 控制 功能 ， 具 体内 容 我 们 将 在 后 
面 癌 大 家 一 一 介绍 。Micro850 控制 硕 文 持 以 下 应 用 项 目 : 传送 珊 、 切 割 、 物 料 输 送 、 分 拒 、 
包装 、 太 阳 电 池 板 定位 、 垂 直 成 型 、 填 充 和 密封 ， 如 图 3-12 所 示 。 
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图 3-11 Micro830 控制 器 图 3-12  Micro850 控制 需 


3. 4.2 Micro830 的 概述 


Micro830 控制 器 是 一 种 经 济 型 砖 式 控 制 器 ， 它 具有 嵌 人 式 和 输入 和 输出 。 根 据 控 制 器 的 类 
型 ， 它 可 以 容纳 2 至 5 个 插件 模块 。 

同时 控制 器 还 可 以 使 用 符合 最 低 规范 的 任意 DC 24V 输出 电源 ， 例 如 我 们 可 以 选择 Mi- 
cro800 电源 。 如 图 3-13 所 示 为 Micro800 系列 设备 的 详细 照片 。 





a Q 





K] 3-13 Micro800 系列 设备 


Micro830 行业 解决 方案 概述 
2011 年 6 月， 罗 克 韦 尔 公司 发 布 Miero830 系列 PLC 12 款 ，2011 年 4 月 CCW (一 体 化 
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编程 组 态 软件 ) 升级 至 1. 1 版 本 ， 全 面 文 持 WIN7 64 位 系统 、PVC、PF4 等 ， 并 且 发 布 中 文 
hk, MAMES mR PLC 在 中 国 市 场 得 到 了 巨大 的 发 展 。 

1) Micro830 洗车 设备 应 用 实例 ， 如 图 3-14 
BIN o 

设备 功能 : 用 于 制药 工业 的 消毒 

Micro830 配置 : 10 到 40 位 数字 VO 系统 ; 
0 ~4 通道 的 4~20mA 模拟 信号 输入 设备 。 

HMI: 双 行 数字 显示 触 挽 屏 。 

PLC 应 用 : 过 程 计 时 条、 加 热 控 制 、UV 光 











^t fil 。 
连接 组 件 : HMI +PLC _ 图 3-14 ”Micro830 洗车 设备 


2) Micro830 消毒 柜 应 用 实例 ， 如 图 3-15 所 示 。 
随 看 中 国 工业 发 展 越 来 越 快 ， 罗 克 韦 尔 的 PLC 在 中 国 应 用 也 越 来 越 广泛 ， 大 量 的 公司 
KHA BKA PLC 进行 行业 方案 解决 ， 近 年 来 的 大 型 解决 方案 见 表 34. 


m 
"813 
d 


B| 3-15 Micro830 消毒 柜 








RIA 近年 来 的 大 型 解决 方案 (部 分 ) 


书号 中 文 名 称 TH 


























AUTO-BRO002 A-ZH-P 罗 克 韦 尔 自动 化 汽车 行业 解决 方案 4. 41 MB 
TIREAP-BRO001 A-ZH-P 罗 克 韦 尔 自动 化 汽车 行业 解决 方案 2012-04-13 3. 88MB 
ELPIVP-AP533 A-ZH-P 电力 及 能 源 管 理 系统 在 能 源 提供 的 应 用 简介 2012-01-06 396KB 
ELPIVP-AP012 A-ZH-P 电力 解决 方案 在 机 场 的 应 用 简介 2012-01-06 560KB 
PULIVP-APO003 A-ZH-P 电力 及 能 源 管 理 在 造纸 广 的 应 用 简介 523KB 
OAG-AP003A-ZH-P 智能 化 钠 区 自动 化 系统 解决 方案 2010-12-10 1. 61 MB 
OAG-AP004A-ZH-P 电力 能 源 管理 系统 (PEMS) 在 油气 行业 的 解决 方案 2010-12-10 1. 48MB 
BEV-APO002 A-ZH-P 华润 雪花 啤酒 案例 分 析 2009-11-30 2. 11MB 


METALS-APO06 A-ZH-P 钢铁 行业 ICM 应 用 手册 2009-10-28 1. 88MB 


PSNT m 电解 铝 、 铝 加 工 电机 智能 化 控制 EN 
F ZR 


第 3 童 可 编程 序 控制 硕 基 础 知识 


567 « 














(5E) 
书号 中 文 名称 出 版 日 期 TA 
OAG-BRO002A-ZH-P 油气 生产 现场 智能 石油 和 天 然 气 解决 方案 2009-08-22 1. 9MB 
OAG-WP002A-ZH-P 石油 和 天 然 气 工业 服务 中 压 变频 器 应 用 白皮书 886MB 
WWW-AP001 A-ZH-P 罗 克 韦 尔 自动 化 水 与 污水 行业 应 用 手册 2009-07-20 31MB 
CEMENT-AP001 A-ZH-P 罗 克 韦 尔 自动 化 水 泥 行 业 应 用 手册 2009-07-01 5. 65MB 
POWERF-AP001 A-ZH-P | ”火电 厂 烟 气 脱硫 控制 系统 解决 方案 623KB 


3.4.3 Micro830 控制 器 及 其 功能 性 插件 模块 


1. Micro830 控制 器 整体 简介 

为 了 满足 机 本 制 造 商 对 于 微型 可 编程 逮 辑 控制 做 (PLC) 灵活 性 的 需求 ， 并 帮助 他 们 优 
化 独立 机 希 的 性 能 和 成 本 ，2011 年 12 HP vi BK B 2I T6 A TB. IWK Allen-Bradley 增强 型 
Micro830PLC。 这 于 微型 PLC 以 内 置 运动 控制 功能 为 特色 ， 最 多 文 持 三 个 运动 轴 ， 因 此 可 为 
各 种 应 用 提供 文 持 。 
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图 3-16 Micro830 10/16 JG Tat gs REA RAI 





如 图 3-16 所 示 中 各 个 指示 灯 的 说 明 见 表 3-5: 
表 3-5 控制 器 与 状态 指示 灯 说 明 











控制 器 说 明 状态 指示 灯 说 明 控制 器 说 明 状态 指示 灯 说 明 
状态 指示 灯 输入 状态 安装 螺丝 孔 /安装 脚 一 
ne E 电源 状态 DIN 导轨 安装 锁 销 一 
插件 锁 销 二 
插件 螺丝 孔 B 型 连接 器 USB 端口 = 
Ao 针 高 速 插件 连接 器 E 
可 拆 印 VO i FIR 

tak [uuu 
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2. Micro830 控制 器 的 IO 配置 
Micro830 fagi 12 种 型 号 ， 不 同型 号 的 欣 制 磊 的 IO 配置 是 不 一 样 的 ， 根 据 基 座 航 
入 的 LO 点数， 可 以 将 控制 器 分 为 10、16、24 或 48 点 控制 句 。 有 具体 参数 见 表 3-6。 
表 3-6 Micro830 不 同型 号 输入 输出 参数 


产品 目录 号 输入 110V AV DC 24V/V AV 输出 继电器 24V EA AI 24V 拉 出 型 








2080-LC30-10QWB 6 4 


2080-LC30-16QWB 10 





2080-LC30-16QVB 10 


2080-LC30-24QWB 14 10 





2080-LC30-48 AWB 28 20 


本 书 中 我 们 主要 讲解 Micro830 16 点 控制 硕 的 相关 内 容 ， 下 面具 体 介 绍 一 下 2080-LC30- 
16QWB LO 的 配置 以 及 接线 和 情况， 如 图 3-17 所 示 。 


[ll | 
COMO 1—01 1—03 1—04 1—06 1—08 
1—00 1—02 COMI 1—05 1-07 1-09 





[gx uem 
二 DC24 


[| 
+CM0 0—01 +CMI1 0—02 0—04 
-CM0 D-02 —CMI D-05 


—DC24 D-00 








图 3-17 — fii A h mT ZI A d 


通过 表 3-6 可 以 发 现 Micro830 的 输出 分 为 洪 入 型 和 拉 出 型 ,但 仅 是 对 于 数学 信 号， 对 于 
模拟 信号 则 没有 区 别 ， 灌 入 型 / 拉 出 型 、 输 入 /输出 接线 的 实例 如 图 3-18、 图 3-19 、 图 3-20、 
图 3-21 Brzn o 

示例 : 

Micro830 PLC Z^ 5 个 功能 性 插件 楷 ， 适 用 于 需要 运动 控制 功能 、 灵 活 的 通信 功能 和 
H4 VO 扩展 功能 的 单机 应 用 项 目 ; 不 同类 型 的 控制 项 有 相同 的 外 形 扩 寸 和 附件 ; 外 形 尺 十 
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24V 电 源 





Micro800 QVB 控制 器 





[3-18 ” 灌 入 型 输出 接线 示意 图 








图 3-19 灌 入 型 输入 接线 示意 图 







用 户 侧 


24V 电 源 


Micro800 QBB 控制 器 





图 3-20” 拉 出 型 输出 接线 示意 图 





取决 于 基 座 上 租 入 的 IO 点 数 : 10、16、24 或 48; dudas n] xL REIHE: 多 达 3 个 脉冲 
Pah (PTO); 多 达 6 个 高 速 计数 大 输入 (HSC) ; DC 24V 模块 有 频率 为 100kHz 的 PTO 和 
HSC; 通过 PLC open 运动 控制 指令 文 持 
单 轴 运动 ; Home、Stop、MoveRelative、 
MoveAbsolute, MoveVelocity; HX A IÑ 3B 
fd; USB 编程 ; dE Bà ES P fT m H 
(RS232/485) , 。 在 接 下 来 的 部 分 我 们 将 
对 Micro830 的 功能 性 插件 模块 进行 详细 
的 介绍 。 














图 3-21 拉 出 型 输入 接线 示意 图 
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Micro830 PLC j| zig x FCZH po up] Wl] 3-22 所 示 。 

3. Micro830 功能 性 插件 模块 

Micro830 系列 拥有 大 量 的 功能 
性 插件 模块 ， 并且 采 用 插入 式 功 能 
模块 ， 方便 用 户 进 行 扩展 和 拆 缀 ， 
极 大 地 实现 了 人 性 化 控制 ， 如 图 3- Wp 
23 所 示 。 | sunm SUIS 

插入 式 功 能 块 能 够 有 效 地 扩展 
LO, 增加 数字 /模拟 L/O, RTD, 
TC， 并 且 无 需 额 外 的 安装 空间 ; 可 
以 有 效 地 提高 性 能 ， 增 加 了 HSC, 
PTO、 运 动 控制 等 模块 ， 加 强 了 运 
动 控制 能 力 ; IM T TET aS T 
块 RTC， 增 强 了 功能 。 

主要 的 功能 性 插件 模块 如 下 : 

e 模拟 量 输 入 /输出 (2080- 
IF2 、2080-IF4 2080-OF2—2 通道 /4 通道 ， 非 隔离 ) 


Tr 





图 3-22  Micro830 PLC 控制 器 模块 及 其 组 成 部 分 








图 3-23  Micro830 功能 性 插件 模块 


采用 创新 的 小 型 PLC ig ASTU EE 1/0 来 定制 小 型 PLC。 多 达 20 个 模拟 量 输入 。 

e 热电 阻 /热电 偶 (2080-TC2 一 2 通道 ， 非 隔离 ) 

可 使 用 市 自动 调节 功能 的 PID， 实 现 温度 控制 。 将 低 成 本 的 Micro830 控制 冀 变 成 一 台 
单 回路 温度 控制 带 。 

e 可 调 电位 计 (2080-TRIMPOT6 一 6 通道 ， 模 拟 量 输入 ) 

增添 6 个 模拟 预 设 量 的 低 成 本 方法 ， 用 于 控制 速度 、 位 置 和 温度 。 骸 入 到 控制 保 中 ， 避 
免 操 作 员 的 误 操 作 。 

e EÍFým ÈO RS232⁄/485 (2080-SERIALISOL 一 隔离 ) 

利用 Modbus RTU 和 ASCH 协议 支持 ， 可 完成 高 密度 串 行 通信 任务 。 多 达 5 个 附加 是 
行 端口 。 

e 备份 内 存 具 有 高 精度 实时 时 钟 (2080-MEMBAK-RTC) 
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一 步 操 作 束 可 以 完成 备份 数据 日 志 。 


文 持 市 电 插 拔 ， 可 在 线 检索 数据 ， 无 需 停止 控制 融 就 可 用 于 复制 /更 新 Micro800 应 用 项 














增加 高 精度 实时 时 钟 功 能 ， 无 需 校准 或 更 新 。 


(1) 模拟 量 输入 模块 ”2080-IF2ZIF4 


2080-IF2/IF4 Jy Micro830 非 隔离 式 单 极 醒 拟 量 输入 的 扩展 模块 ， 该 插件 会 增加 额外 的 舰 
AARM IO (最 多 10 个 模拟 量 输出 )， 并 提供 12 位 分 辨 骏 。 该 插件 可 插入 Micro830 控制 








胡 的 任意 搬 柳 ， 但 是 不 支持 市 电 插 拔 。 如 图 3-24 所 示 为 模块 引 脚 图 。 





2080—IF2 
{端子 块 内 部 图 } 

引 脚 Al COM 引 脚 AS 未 使 用 引 脚 B3 COM 
引 脚 A2 未 使 用 引 脚 A6 未 使 用 引 脚 B4VI=-1 
引 脚 A3 未 使 用 5| BI VI-O 引 脚 B5CI-1 
2080- IF4 

{端子 块 内 部 图 } 

引 脚 A1 COM 引 脚 AS VI-3 引 脚 B3 COM 
引 脚 A2 VI-2 引 脚 A6 CI-3 引 脚 B4 VI-1 
引 脚 A3 C 1-2 引 脚 B1 VI-0 引 脚 B5 CI-1 


图 3-24 2080-IF4 模块 引 脚 图 





模拟 量 输入 模块 的 人 硬件 属性 见 表 3-7。 


表 3-7 2080-IF2/IF4 模块 硬件 属性 








C915 











硬件 属性 2/4 通道 模拟 量 输入 模块 属性 
模拟 量 额 定 工作 范围 电压 : DC 0 ~ 10V 电路 : 0 ~20mA 
Ip KA) HE 12 位 〈 单 极 性 ) ， 在 软件 中 有 50Hz, 60Hz, 250Hz 和 500Hz 
数据 范围 0 «65535 
输入 阻抗 电压 终端 : >220kQ; 电流 终端 : 2500 
模块 误差 超过 温度 范围 的 百分比 EJE: +1.5%; 电流 : +2.0% 
输入 通道 组 态 通过 软件 屏幕 组 态 或 者 通过 用 户 程序 组 态 
输入 电路 校准 没有 要 求 
扫描 时 间 180ms 
母线 隔离 的 输入 组 没有 隔离 
通道 之 间隔 离 没有 隔离 
相对 湿度 5% ~95% ,没有 冷凝 
操作 海拔 2000m 
最 大 电缆 长 度 10m 
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其 中 2080-IFA 模拟 量 输入 模块 的 接线 图 如 图 3-25 所 示 。 

(2) 模拟 量 输 出 模块 2080-OF2 

2080-OF2 为 Micro830 非 隅 离 式 单 极 模 拟 量 输 出 的 扩展 模块 ， 该 插件 会 增加 额外 的 藤 入 
式 模 拟 LO (最 多 20 个 模拟 量 输 入 ) ， 并 提供 12 位 分 辨识 。 该 插件 可 插入 Micro830 #4 
的 任意 捅 槽 ， 但 不 文 持 珊 电 插 拔 。 如 图 3-26 所 示 为 模块 引 脚 图 。 






































(端子 块 内 部 图 ) 
引 脚 AL COM 引 脚 Bl VO-0 
引 脚 A2 COM 引 脚 B2 CO -0 
引 脚 A3 COM 引 脚 B3 VO -1 
45014 引 脚 A4COM 引 脚 B4 CO -1 
图 3-25 2080-IF4 模拟 量 输入 模块 接线 图 图 3-26 2080-OF2 模块 引 脚 图 
两 通道 模拟 量 输出 模块 的 便 件 属性 见 表 2-8。 
表 3-8 2080-OF2 模块 硬件 属性 
硬件 属性 两 通道 模拟 量 输出 模块 属性 
模拟 量 额定 工作 范围 电压 : DC 10V 电路 : 0 ~20mA 
最 大 分 辨 率 12 位 〈 单 极 性 ) 
数据 范围 0 «65535 
最 大 D/A 转化 率 (所 有 通道 ) 2. 5ms 
达到 6596 的 阶 跃 啊 应 时 间 5ms 
输入 阻抗 电压 终端 : >220kQ; 电流 终端 : 2500 
电源 输出 的 最 大 电流 负载 10mA 
电流 输出 的 电阻 负载 0 ~5000 
模块 误差 超过 温度 范围 的 百分比 电压 : +1.5%; 电流 : +2.0% 
输入 通道 组 态 通过 软件 屏幕 组 态 或 者 通过 用 户 程 序 组 态 
输入 电路 校准 没有 要 求 
扫描 时 间 180ms 
母线 隔离 的 输入 组 没有 隔离 
通道 之 间隔 离 没有 隔离 
相对 湿度 5% ~95% ， 没 有 冷凝 
操作 海拔 2000m 
最 大 电缆 长 度 10m 
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2080-OF2 模块 的 接线 如 图 3-27 所 示 。 
(3) RS232/485 隔离 串口 模块 2080-SERIALISOL 
该 插件 文 持 Modbus RTU 和 





ASCI DX, As IH] AA Micro830 (OSIW B1 VO-0 
品行 端口 ， 该 端口 是 电气 隔离 的 ， Pied 
非常 适合 连接 到 噪声 设备 ( 如 变频 QUE. 
大 和 伺服 驱动 硕 ) AAKRE A Hn 28 (Ol B3 VO-1 
通信 ， 使 用 RS-485 时 最 长 距离 为 II B4 Co-1 
100M (109.36yd) 。 本 书 中 采用 此 模 引 脚 A3 COM 
块 通过 RS-485 同 变 频 器 进行 通信 ， Knit 





具体 内 容 在 变频 天 设置 中 会 讲 到 。 





` RA — £ " zH- zr 
该 模块 的 引 脚 图 如 图 3-28 所 示 。 oL E E 
在 使 用 RS-232 电缆 将 Micro830 iE: A1…A4 会 短 接 至 主 接地 母线 。 现 场 与 主 单元 电 
5 i AY 源 之 问 没有 隔离 


连接 到 调制 解 调 带 时 ， 可 延长 的 最 
AB STIS BEA 15.24m (50ft) ， 对 应 接线 如 图 3-29 所 示 。 





(端子 块 内 部 图 ) 
引 肢 A1 RS485 B+ 引 脚 BIRS232 DCD 
引 脚 A2 GND 引 脚 B2RS232 RXD 
引 脚 A3 RS232 RTS 引 脚 B3RS232 TXD 
前 面 45014 引 脚 A4 RS232 CTS 引 脚 BARS485 A— 


图 3-28 S232/485 隔离 串口 模块 引 脚 图 


Ps 9 





图 3-29 串口 端口 到 调制 解 调 融 电 统 的 引 脚 接线 图 


(4) 两 通道 RTD 模块 2080-SERIALISOL 

RTD 是 Resistance Temperature Detector 的 缩写 ， 意 思 是 电阻 温度 探测 硕 ， 傈 称 热 电阻 。 

电阻 温度 探测 甫 (RTD) 实际 上 是 一 根 特殊 的 导线 ， 它 的 电阻 随 温度 变化 而 变化 ， 通 
党 RTD 材料 包括 铜 、 铂 、 镍 及 镍 /铁合金 。RTD 元 件 可 以 是 一 根 导线 ， 也 可 以 是 一 层 薄膜， 
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AR FH E DE EKIRAS FI] JT SUR BTE PIE DPA EEE o 

2080-RTD2 模块 文 持 电 阻 式 温 度 检测 带 (RTD) 测量 ， 是 数字 量 和 模拟 量 的 数据 转换 便 
块 ， 并 把 转换 数据 传送 到 它 的 数据 映像 表 中 。 此 模块 支持 11 种 RTD， 每 个 通道 都 在 CCW 
编程 软件 中 有 单独 的 组 态 ， 组 态 RTD 输入 后 ,模块 可 以 把 RTD 读数 转换 成 温度 数据 。 














2080-RTD2 模块 的 接线 端子 如 图 3-30 所 示 。 


(端子 块 内 部 图 ) 
引 脚 AL CHO RLI 
引 脚 A2 CHO RL2 
引 脚 A3 CHO RL3 
引 肢 A4 CHO RL4 


引 脚 AS 无 连接 





引 脚 Bl CH1 RLI 
引 脚 B2 CH1 RL2 
引 脚 B3 CH1 RL3 
引 脚 B4 CH1 RL4 


引 脚 B5 无 连接 


引 脚 A6 无 连接 引 脚 B6 无 连接 


图 3-30 两 通道 RTD 模块 2080-SERIALISOL 引 脚 图 


该 模块 可 支持 2、3、4 线 传 感 带 接口 。 由 于 三 线 和 四 线 RID 在 嗜 杂 的 工业 环境 中 准确 
性 较 好 ， 所 以 较为 稼 用 。 当 使 用 这 些 传 感 硕 的 时 候 ， 长 度 导 致 额外 的 电阻 由 第 三 个 线 〈 三 
线 制 ) 或 额外 两 个 线 〈 四 线 制 ) 进行 补偿 。 

两 线 制 传 感 副 3m 长 的 电费 该 取 温 度 时 的 最 大 误差 为 0.9< 。 对 于 长 度 不 足 3m B feld 
ER, BRA «0. 5C, 

三 线 、 四 线 线 制 传 感 带 20m 长 的 电缆 读 取 温度 时 的 最 大 误差 为 0.27 。 对 于 长 度 不 足 
3m 的 传感器 电缆 ， 该 误差 <0. 2% ， 不 同 线 制 的 接线 图 如 图 3-31 所 示 。 




















日 色 AT/Bl 日 色 A1/BI 日 色 A1/B1 
Z 

红色 A2/B2 红色 A2/B2 红色 A2/B2 
A 

红色 A3/B3 

A2/B2 红色 A3/B3 日 色 A4/B4 





图 3-31 (两 线 、 三 线 单 、 三 线 双 、 四 线 ) 传 感 带 的 连接 


(5) 六 通道 微调 电位 计 模 拟 量 输入 模块 2080-TRIMPOT6 

2080-TRIMPOT6 模块 提供 了 一 种 经 济 的 方式 ， 用 于 添加 6 个 模拟 量 预 设 以 实现 对 速度 、 
位 置 和 温度 的 控制 。 该 模块 可 以 放 到 Micro830 控制 硕 的 任意 槽 中 ， 但 是 不 文 持 市 电 插 拔 ， 
其 模块 的 外 观 和 端子 如 图 3-32 所 示 。 

该 模块 的 相关 属性 见 表 3-9. 
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图 3-32 2080-TRIMPOT6 外 观 及 端子 


表 3-9  2080-TRIMPOTS 硬件 属性 








硬件 属性 数据 范围 相对 湿度 操作 海拔 
数值 0 ~255 5% ~95% ， 没 有 冷凝 2000m 


3.5 Micro8S0 PLC 的 介绍 


3.5.1 Micro850 PLC 的 概述 


JN Y ii E Pede lei pvp T odo n Eom dedu as (PLC) 灵活 性 的 需求 ， 并 玫 助 他 们 优 
化 独立 机 带 的 性 能 和 成 本 ， 罗 兄 韦 尔 目 动 化 发 布 了 新 秋 Allen-Bradley Micro850 PLC 和 增强 型 
Micro830 PLC。 这 两 蒜 微 型 PLC 均 以 内 置 运动 控制 功能 为 特色 ， 最 多 文 持 三 个 运动 轴 ， 因 此 
可 为 各 种 应 用 提供 支持 。 如 图 3-33 所 示 为 Micro850 48 点 控制 项 外 加 扩展 YO 模块 的 图 片 。 





Buon se 






T Am iue 


LJ E 
E ES x f 


r) 


i 


AE EARRAK KRARERKE E 和 和 市 和 人 





图 3-33 Micro850 48 I fia 





对 于 寻求 高 灵活 性 、 高 定制 性 、 高 1/0 性 能 以 及 低空 间 占 用 的 机 器 制造 商 和 最 终 用 户 而 
言 ， 全 新 的 Micro850 可 扩展 控制 器 是 最 理想 的 解决 方案 。 除 嵌入 式 运动 控制 功能 以 及 用 于 
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Connected Components Workbench 软件 编程 、RTU 应 用 项 目 和 人 机 界面 连接 的 Ethernet/IP 
〈 仅 服务 融 模 式 ) 通信 功能 外 ，Micro850 还 能 搭载 尺寸 小 巧 的 功能 性 插件 和 扩展 L/O 模块 ， 
并 采用 可 拆 季 关子 块 设计 ， 这 无 颖 将 Micro800 系列 PLC 的 灵活 性 和 可 定制 性 推 问 了 一 个 新 
的 高 度 。 此 外 ，Micro850 控制 瘟 有 具备 与 Micro830 24 点 、48 点 控制 瘟 相 同 的 外 形 尺 寸 、 功 能 
性 插件 支持 度 、 指 令 或 数据 容量 以 及 航 入 式 运动 控制 功能 。 崩 入 式 运 动 控 制 功能 可 通过 
TouchProbe 指令 文 持 3 轴 运 动 ， 该 指令 能 够 记录 轴 的 位 置 ， 比 使 用 中 断 更 加 精确 。Micro850 
扩展 IO 模块 专 为 大 型 单机 应 用 项 目 而 设计 ， 能 够 根据 需要 帮助 实现 更 高 密度 以 及 更 高 精度 
的 模拟 量 和 数字 量 NO, 

Connected Components Workbench 软件 能 够 在 Micro800 全 系列 控制 疾 以 及 PanelView 
Component 人 机 界面 和 PowerFlex 变频 器 等 其 他 组 件 产 品 之 间 通 用 。 这 种 新 型 软件 基于 罗 克 
韦 尔 自动 化 和 Microsoft Visual Studio 的 成 熟 技 术 ， 为 PanelView Component 操作 员 产 品 提供 了 
控制 硕 编 程 、 设 备 配置 以 及 与 人 机 界面 编辑 需 共 吾 数 据 的 功能 。 此 外 ， 该 软件 可 文 持 3 种 标 
准 IEC 编程 语言 : 梯形 图 、 功 能 块 图 和 结构 化 文本 。 为 增强 安全 性 ， 该 软件 正在 针对 所 有 
Micro800 控制 硕 增 加 控制 栓 密 人 码 保护 。 

Micro850 微型 PLC 的 封 波形 式 、 插 件 广 持 、 指 令 / 数 据 规模 和 运动 控制 功能 与 24 点 和 
48 点 Micro830 控制 顶 相 同 ， 但 增加 了 以 太 网 功能 和 扩展 V/O 功能 。Micro850 控制 部 专门 针 
对 OEM 的 需求 ， 尤 其 适用 于 独立 机 带 应 用 。 

Ethernet/IP (IRZ AFAI) 可 用 于 Connected Components Workbench 软件 编程 、RTU 应 
用 、 连 接 人 机 界面 《未 来 版 本 将 文 持 由 客户 痪 发 起 消息 的 功能 

Micro850PLC 所 提供 的 VO 灵活 性 是 最 大 程度 降低 机 各 成 本 的 关键 因素 之 一 。 适 用 于 需 
要 更 高 密度 和 更 高 精度 的 模拟 量 和 数字 量 VO 的 大 型 单机 应 用 项 目 (与 Micro830 控制 器 相 
比 ) 。 文 持 多 达 4 个 Micro850 扩展 L/O 模块 配合 Micro850 扩展 L/O 模块 ，48 点 控制 器 最 大 
可 扩展 到 132 个 数字 量 L/O 点 。 

它 最 多 可 文 持 5 个 插件 ， 因 此 OEM 通过 附加 LAO 、 特 丈 功 能 和 串 行 交口 即 可 实现 定制 
的 功能 ， 而 无 需 增 加 控制 硕 扩 二。 如 需要 更 
多 LO 或 需要 更 高 性 能 的 模拟 量 LO, Mi- 
cro850 控制 闫 还 支持 多 达 4 个 2085 扩展 L/O 
模块 ， 其 中 包括 高 密度 数字 量 WO 和 高 精度 
模拟 量 LO， 总 计 132 个 数字 量 VO 点 。 如 图 
3-34 所 示 为 Miro850 的 LO 扩展 模块 。 

Micro850 的 扩展 O 模块 产品 包括 以 下 3 
种 型 号 ， 

1) 2085 模拟 量 扩展 1/0 模块 : D 

模拟 量 输入 和 输出 模块 :4 通道 ，8 通道 ， 隔 离 

mA. 

高 精度 。 

2) 2085 数字 量 扩 展 VO BE. 

提供 多 种 直流 和 交流 数字 量 模块 以 满足 不 同 应 用 需求 ， 不 仅 可 以 提供 继 电 融 输出 模 
块 ， 而 且 还 可 以 为 项 目 需求 提供 固态 输出 模块 ， 提 供 高 密度 数字 量 IO 模块 以 减少 接线 
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所 占 空间 。 
3) 2085 特殊 功能 扩展 YO 模块 


ee 4 通道 ， 隔 离 ; 
提供 热电 偶 输 入 模块 (TC): 4 通道 ， 隔 离 ; 
高 精度 。 

4) 2085 母线 终端 扩展 L/O 模块 

终端 盖 板 


Micro850 控制 可 的 特性 包括 如 下 几 点 : 

1) 提供 24 点 和 48 点 控制 需 

2) 在 24V Ew EB 100 kHz AmE Aar (HSC) 输入 ; 

3) 提供 USB 编程 端口 、 非 隔离 串口 〈 用 于 RS-232 和 RS-485 通信 ) 和 以 太 网 接口 ; 
4) 文 持 多 达 5 个 Micro800 功能 性 插件 模块 ; 

5) 支持 多 达 4 个 Micro850 扩展 VO 模块 ; 

6) 文 持 多 达 3 个 脉冲 序列 输出 (PTO) 功能 ; 

7) 通过 EtherNevIP 进行 通信 ( 仅 限 服务 器 模式 ) ; 

8) 在 -20 至 63"C ( -4 28 149?F) 温度 下 工作 。 


3.5.2 ”Micro8S0 控制 器 及 其 功能 性 插件 模块 


1. Micro850 PLC 整体 介绍 

Micro850 控制 硕 是 一 种 市 般 入 式 输 入 和 输出 的 可 扩展 方块 控制 锅 。 它 可 安 半 3 个 功能 性 
插件 模块 以 及 4 个 Micro800 扩展 VO 模块 ， 并 兼容 任何 满足 最 低 规范 要 求 的 24 V 直流 输出 
电源 ， 例 如 可 选 Micro800 电源 。 

Micro850 控制 硕 的 外 观 和 状态 指示 灯 如 图 3-35 和 图 3-36 所 示 。 参 数 详 见 表 3-10。 














状态 指示 类 









































15 14 13 12 11 10 6 10 8 9 


图 3-35 24 后 Micro850 控制 右 外 观 和 状态 指示 灯 
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状态 指示 类 





(o) 
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ALAZXRIDEXLUERIDEACIEXIIUENII GOLA TEL üt 0000000000 

az 16-3 | 口 口 口 口 口 口 口 口 口 口 





I po000000 

17— 
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19 
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21 
22 
23 

m ew = f Ie 

[555 | ud | meeeesesesesssscetitesesesecsesesesei T| 246 GB99090990990 


1514 13 12 1 6 10 8 9 


图 3-36 48 后 Micro850 控制 右 外 观 和 状态 指示 灯 


表 3-10  Micro850 控制 器 硬件 和 状态 指示 灯 说 明 


T KERATIT 





功能 性 插件 螺丝 孔 电源 指示 灯 B 类 连接 吉 USB 端口 
40 引 脚 高 速 功 能 性 插件 连接 器 运行 指示 灯 RS232/RS485 非 隔离 式 复 用 串 行 端口 
HJ TRIHI L/O 端子 块 故障 指示 灯 RJ-45 EtherNet/IP 连接 器 


右 侧 盖 板 强制 1/0 指示 灯 〈( 带 能 人 式 黄 色 和 绿色 LED X) 
装 螺丝 孔 / 安 装 支 脚 串 行 通信 指示 灯 可 选 交 流 电源 








2. Micro850 PLC 的 IO 配置 
Micro850 控制 句 具 备 与 Micro830 24 点 、48 点 控制 硕 相 同 的 外 形 斥 寸 、 功 能 性 插件 文 持 
度 、 指 令 或 数据 容量 以 及 和 通信 式 运动 控制 功能 ， 见 表 3-11。。 
表 3-11  Micro850 24 点 和 48 点 控制 器 说 明 

















输入 输出 运动 轴 HSC 
产品 目录 号 
AC120/240V| 12/24V 继电器 “| 24V 灌 入 型 | 24V 拉 出 型 

2080-LC5024AWB | 14 LX Án 

2080-LC50-24QBB 14 2 个 PTO | 4 个 HSC 
2080-LC50-24QVB 14 2 个 PTO | 4 个 HSC 
2080-LC50-24QWB u LE EE 4 4 Hsc 
2080-C50-48 QU " LL p pee 6 Hsc 
2080-LC50-48QVB 28 3 个 PTO | 6 个 HSC 
2080-LC50-48QWB 28 6 个 HSC 
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本 章 中 主要 以 Micro850 2080-LC5024QWB 为 例 给 大 家 讲解 Miero850 的 主要 特性 。 如 图 
3-37 所 示 为 控制 右 的 外 部 接线 图 。 第 一 排 1-00 ~ 1-13 为 输入 端口 ， 第 二 排 0-00 ~ 0-09 为 输 
出 端口 。 其 中 I-00 ~1-07 为 高 速 输入 亲口。 





[i | 
COMO I-01 1-03 1-05 1-07 I-08 I-10 I-12 
1-00 1-02 I-04 1-06 COMI 1-09 I-11 I-13 





+DC24 CMO O-05 O-06 O-08 


COGO) CO C9 0 0 (9) 639) 008 63) (3) OS 


-DC24 . O-00 O-01 0-02 O-04 CM3 O-07 Q-09 














图 3-37 输入 端子 块 和 输出 端子 块 








Micro850 控制 器 的 输入 分 为 洪 入 型 和 拉 出 型 ， 但 是 这 仪 针 对 直流 输入 而 言 ， 并 不 适用 交 
流 输入 。 其 接线 方式 同 Micro850 的 本 地 L/O 接线 方式 相同 ， 在 这 里 就 不 详细 介绍 。 
不 同型 喜 的 控制 部 ， 高 速 输入 /输出 的 点 不 同 ， 有 具体 分 布 见 表 3-12, 
表 3-12 Micro850 控制 器 输入 /输出 点 分 布 














Tits 高 速 输入 /输出 点 分 布 Tras 高 速 输入 /输出 点 分 布 
2080-LC50-24AWB I-00 ~ 1-07 2080-LC50-48AWB I-00 ~ I-11 
2080-LC50-24QWB I-00 ~ 1-07 2080-LC50-48QWB I-00 ~ 1-11 
2080-LC50-24QBB I-00 ~ 1-07, 0-00 ~ 0-01 2080-LC50-48QBB I-00 ~ I-11, 0-00 ~ 0-03 
2080-LC50-24QVB I-00 ~ 1-07, 0-00 ~ 0-01 2080-LC50-48QVB I-00 ~ I-11, 0-00 ~ 0-03 











3. Micro850 PLC 的 脉冲 序列 输出 

Micro830 和 Micro850 控制 器 支持 高 速 脉 冲 序列 输出 (Pulse Train Outputs, PTO) 数量 和 
运动 轴 的 数量 。 见 表 3-13 。 根 据 控制 器 的 性 能 ，PTO 功能 能 够 以 一 个 制定 频率 产生 指定 数量 
的 脉 串 ， 这 些 脉 钟 可 以 输出 到 运动 控制 设备 以 控制 这 些 设备 如何 服 榨 制 器 ) ， 进 而 控制 何 
服 电 动机 的 旋转 和 位 置 。 每 一 个 PTO 对 应 着 一 个 轴 ， 所 以 可 以 使 用 PTO 功能 建立 一 个 位 置 
控制 系统 。 





表 3-13  Micro830 和 Micro850 控制 器 PTO 和 运动 轴 的 数量 


find PTO 〈 本 地 1/0) 支持 的 运动 轴 


10/16 
2080-LC30-10QVB; 2080-LC30-16QVB 


24 点 
2080-LC30-24QVB; 2080-LC30-24QBB 2 2 
2080-LC50-24QVB; 2080-LC50-24QBB 

48 点 
2080-LC30-48QVB ; 2080-LC30-48QBB 3 3 
2080-LC50-48QVB; 2080-LC50-48QBB 


1 
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主意 ， 对 于 Micro830 系列 控制 做， 只 有 固件 版 本 2.0 以 上 的 才 文 持 PTO 功能 。 
每 一 个 运动 轴 都 需要 多 个 输入 /输出 信号 来 控制 ，Micro830 和 Micro850 F til Arr d) PTO 
脉冲 信号 和 PTO 方向 信号 就 可 以 用 来 控制 轴 运 动 ， 璋 下 的 PTO 的 输入 /输出 通道 可 以 禁止 或 





是 作为 普通 O 使 用 。 本 地 PTO 输入 /输出 点 信息 了 





ze 3-14, 
43-14 本 地 PTO 输入 /输出 点 信息 























PTOO (EM 00) PTOI (EM 01) PTO2 (EM . 
运动 控制 信号 在 软件 中 “| 在 本 地 端 | 在 软件 中 “| 在 本 地 端 | 在 软件 中 ”| 在 本 地 端 
的 名 称 子 排名 称 的 名 称 子 排名 称 的 名 称 子 排名 称 
PTO pulse IO EM DO 00 0-00 IO EM DO 01| O-01 | IO EM DO 02 0-02 
PTO direction IO EM DO 03 IO EM DO 04 IO EM DO 05 0-05 
Lower ( Negative) 
IO EM DI 00 IO EM DI 04 1-04 IO EM DI 08 1-08 
Limit switch 
Upper ( Positive) 
.]O EM DI 01 .]O EM DI 05 IO EM DI 09 1-09 
Limit switch 
Absolute Home 
IO EM DI 02 IO EM DI 06 IO EM DI 10 I-10 
switch 
Touch Probe 
IO EM DI 03 IO EM DI 07 IO EM DI 11 I-11 
Input switch 


下 面 以 2080-LC5024QBB Tayl, fr 


3.5.3  Micro$50 


所 有 的 Micro830 和 Micro850 控制 器 
， 最 多 的 能 支持 6 个 HSC。 高 速 计 数 兹 功能 


anb 
CO 











Pinl2(LK- 
Pin49 D LK^ ) 
Pinl4 IR 


ggofc-09D0T-0805 


£X119Ury 


图 3-38 ”运动 控制 系统 接线 示例 
ik. 如 果 引 脚 1、2 连接 的 是 24V 电源 的 正极 ， 使 能 位 ( 引 脚 3) 和 重 置 
f COE T) 将 会 变 成 拉 出 型 输入 。 


i ER TT A ER TU RT 358 T8 DR 7E X 


都 支持 高 速 计 数 器 ( SE Counter, 


召 运 动 控制 系统 的 搭建 ， 如 图 3-38 Bron. 


HSC) Jj 





块 包含 两 个 部 分 : 一 


部 分 是 位 于 控制 葵 上 的 本 
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地 L/O 端子 ， 男 一 部 分 是 HSC 功能 块 指令 (BARTEL Micro830 指令 系统 章 他 ) HSC 的 参 
数 设置 以 及 数据 更 新 都 需要 在 HSC 功能 块 指令 中 设置 。 
可 编程 限 位 开关 (Programmable Limit Switch, PLS) 功能 允许 用 户 组 态 HSC 为 PLS 或 者 


是 凸轮 开关 。 
如 图 3-39 所 示 为 HSC 组 态 为 PLS 的 示意 图 ， 通 过 HSC 数据 结构 的 设置 ， 可 以 将 HSC 


组 态 为 PLS 使 用 。 
over Dues 


H scAppD ata.H FSetting H igh Preset 





H scAppD ata.LP Setting Low Preset 
H scA ppD ata.U FSetting Underflow -2147483648 
m inm um 


[d 3-39 HSC 组 态 为 PLS 的 示意 图 


所 有 的 Micro830 和 Micro850 控制 器 ， 除 了 2080-LCxx-xxAWB， 都 有 100kHz 的 高 速 计数 
从 。 每 个 主 高 速 计 数 硕 有 4 个 专用 的 输入 ， 每 个 副 高 速 计 数 检 有 两 个 专用 的 输入 。 不 同 点 数 
控制 各 HSC 的 个 数 和 本 地 输入 号 见 表 3-15 MK 3-16, 
表 3-15 不 同 点 数控 制 器 HSC 个 数 

















10/16 点 24 8 48 点 
HSC 个 数 2 4 6 
主 HSC 1 (counter0 ) 2 (counter0, 2) 3 (counters0, 2 and 4) 
副 HSC 1 (counter) 2 (counterl , 3) 3 (countersl , 3 and 5) 
KR 3-16 每 个 HSC 使 用 的 本 地 输入 号 
HSC 使 用 的 输入 点 HSC 使 用 的 输入 点 
HSCO 0-3 HSC3 6, 7 


HSCI 2.18 HSC4 8, 11 
HSC2 4-7 HSC5 10, 11 


由 表 3-16 n] IL, HSCO 的 副 计 数 章 是 HSC1 ， 其 他 HSC 类 似 。 所 以 每 组 HSC 都 有 共用 的 


输入 通道 ， 表 3-17 列 出 HSC 的 输入 使 用 本 地 10 情况 。 
表 3-17 每 个 HSC 使 用 的 本 地 输入 号 


HSC 本 地 L/O 
00 01 02 03 04 05 07 08 10 11 
HSC0 | A/C B/D | Reset | Hold 


HSC2 A/C B/D Reset Hold 
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HSC 本 地 L/O 


HSC3 A/C B/D 
HSCA A/C B/D Reset Hold 


3.5.4 Micro850 控制 器 扩展 式 模块 


Micro800 系列 一 个 重要 的 特色 束 是 可 扩展 式 模 块 ，Micro850 futs chr RICE IECUR 
拟 量 扩展 L/O 模块 。 可 以 连接 任意 组 合 的 扩展 WO 模块 到 Micro850 控制 葵 上 ， 但 是 要 求 本 
E, WA, PIRRE LO 点 数 。Micro850 扩展 模块 见 表 3-18, 

表 3-18 每 个 HSC 使 用 的 本 地 输入 号 



































扩展 模块 型 号 Kyl 种 X 

2085-IQ16 离散 16 点 数字 量 输入 ，12/24V 灌 入 / 拉 出 型 
2085-IQ32T 离散 32 点 数字 量 输入 ，12/24V TE A riu Xl 
2085-OV16 离散 16 点 数字 量 输出 ，DC 12/24V E ACRI 
2085-0B16 离散 16 点 数字 量 输出 ，DC 12/24V 拉 出 型 
2085-OW8 离散 8 点 2A 继 电 兹 输出 
2085-OW16 离散 16 点 2A 继电器 输出 

2085-IA8 离散 8 点 AC 120V 输入 

2085-IM8 离散 8 点 AC 240V 输入 

2085-0A8 离散 8 点 AC 120V/240V 输出 

2085-IFA 模拟 4 通道 ，14 位 隔离 电压 /电流 输入 

2085-IF8 模拟 8 通道 ，14 位 隔离 电压 /电流 输入 
2085-OF4 模拟 4 通道 ，14 位 隔离 电压 /电流 输出 
2085-IRT4 模拟 4 通道 ，16 位 隔离 电阻 (RTD) 和 热电 偶 输 入 模块 
2085-ECR 终端 2085 的 总 线 终端 电阻 








模拟 量 扩展 WO 模块 是 一 种 将 模拟 信号 转化 为 数字 信号 输入 到 计算 机 以 及 将 数字 信号 转 
化 为 模拟 信号 输出 的 模块 。 控 制 器 可 以 通过 这 些 控制 信号 达到 控制 的 目的 。 

1. 模拟 量 模块 

(1) LO 属性 

2085-IFA 和 2085-IF8 分 别 文 持 4 通道 和 8 通道 输入 ，2085-0H4 文 持 4 通道 输出 。 每 个 
通道 都 可 以 被 设置 成 电流 或 者 电压 输入 /输出 ， 其 中 电流 模式 为 默认 配置 。 

(2) 数据 范围 

2085-IFA 、2085-IF8 和 2085-OFA 的 有 效 数据 范围 见 表 3-19 和 表 3-20, 














PIR 可 编程 序 控制 带 基 础 知识 |: 83. 
X 3-19 2085-IF4, 2085-IF8 的 有 效 数 据 范围 
类 型 /范围 
数据 格式 
0 ~20 mA 4~20 mA -10 ~ +10V 0 ~ 10V 
-32768 到 32767 
原始 /比例 数据 
KR 3-20 2085-OF4 的 有 效 数 据 范 围 
类 型 /范围 
数据 格式 
0 ~20mA 4 ~20mA -10~ +10V 0 ~10V 
-32768 到 32767 
原始 /比例 数据 


(3) 数据 配置 


1) 2085-IF4 的 数据 配置 





模拟 量 输 入 值 能 从 全 局 变量 _10 Xx AL yy BB, x 代表 扩展 档 1 ~4，yy 代表 通 追 数 
号 00 ~03. 2085-OF4 和 2085-IF8 的 模拟 量 输入 值 读 取 以 及 x、y 意义 同 2085-IF4。 


模拟 量 输入 状态 值 能 从 全 局 变量 





IO Xx 





状态 字 00 ~ 02. 2085-IFA 的 数据 格式 见 表 3-21, 

表 3-21 2085-IF4 的 数据 格式 
位 状态 字 0 说 明 状态 字 1 说 明 

SO (通道 0 故障 ) 


DEO (通道 0 数据 错误 ) 


| 


ST yy EH, x FS TET 1-4, yy 代表 


状态 字 2 说 明 
S2 (通道 2 故障 ) 
DE2 (通道 2 数据 错误 ) 






































LAO (通道 0 下 限 警报 ) LA2 (通道 2 下 限 警报 ) 
HAO (通道 0 上限 警报 ) HA2 (通道 2 上限 警报 ) 
4 LLAO (通道 0 下 下 限 警 报 ) LLA2 (通道 2 下 下 限 警 报 ) 
5 诊断 HHA2 (通道 2 上 上 限 警报 ) 
8 保留 Sl (通道 1 故障 ) s3 (通道 3 故障 ) 

9 保留 DEI (通道 1 数据 错误 ) DES (通道 3 数据 错误 ) 
10 保留 LAL (通道 1 下 限 警 报 ) LA3 (通道 3 下 限 警报 ) 
T 保留 HAL (通道 1 上 限 警 报 ) HA3 (通道 3 上 限 警 报 ) 
12 诊断 LLA3 (通道 3 下 下 限 警报 ) 
13 | CRC (循环 元 余 校 验 错误 ) HHAI (通道 1 上 上 限 警报 ) HHA3 (通道 3 上 上 限 警 报 ) 
I 保 多 
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2) 2085-IF8 的 数据 配置 

模拟 量 输入 状态 值 能 从 全 局 变量 _10 _Xx ST yy Buh, x 代表 扩展 情 号 1 ~4，yy 代表 
REF 00 ~04。 硅 是 想 从 状态 字 中 读 出 某 一 位 ， 也 能 通过 在 全 局 变量 后 面 附加 一 个 zz 读 出 
来 ，zz 代表 位 号 00 ~15。2085-2F8 的 数据 格式 见 表 3-22。2085-IF4 和 2085-IF8 的 字段 描述 
见 表 3-23, 














A 3-22 2085-IF8 的 数据 格式 


位 状态 字 0 说 明 REF 1 说明 REF 2 说 明 状态 字 3 说 明 
1 诊断 DEO (GHJE 0 数据 错误 ) DF2( 通 道 2 数据 错误 ) DE4( 数据 错误 ) 
LAO0( 通道 0 下 限 警 报 ) 


LA2( 通 道 2 FIRER) LA4( 通道 4 下 限 党报 ) 


3 HA2( 通 道 2 上 限 警报 ) | HA4( 通 道 4 上 限 警报 ) 
4 诊断 LLA0( 通 道 0 下 下 限 警报 ) | LLA2( 通道 2 下 下 限 警 报 ) | LLA4( 通道 4 下 下 限 警 报 ) 
5 — BR a TETA HHA2( 通 道 2 上 上 限 警报 ) | HHA4( 通 道 4 上 上 限 警 报 ) 
7 诊断 fic 保留 

9 保留 DE1( 通 道 1 数据 错误 ) | DE3( 通 道 3 数据 错误 ) DES( 数据 错误 ) 

10 LA1( 通 道 1 下 限 警 报 ) | LA3( 通 道 3 下 限 警 报 ) | LA5( 通 道 5 下 限 警报 ) 
12 诊断 LLA1( 通 道 1 下 下 限 警报 ) | LLA3( 通道 3 下 下 限 警 报 ) | LLAS( 通道 5 下 下 限 警 报 ) 
13 | CRC( 人 循环 宛 余 校 验 错误 ) | HHA1( 通 道 1 上 上 限 警报 ) | HHA3( 通 道 3 上 上 限 警报 ) | HHA5 (通道 上 上 限 警 报 ) 
14 CF( 一 般 芍 障 ) 保留 保留 保留 

15 PU( 接 通电 源 ) 保留 保留 保留 

































































表 3-23 2085-IF4 和 2085-IF8 的 字段 描述 
说 明 


字段 

Fu p 表示 在 接收 到 的 数据 中 存在 循环 了 元 余 校 验 错误 (CRC) 。 当 接收 到 有 效 数 据 时 会 将 
其 清除 。 将 设置 所 有 通道 故障 位 (Sx) 

Sce || nene 当 已 启用 的 输入 通道 未 读 取 电流 数据 时 设置 这 些 位 (1)。 相 反 ， 会 将 先前 输入 的 
数据 发 送 到 控制 器 


a I eitis 当 以 下 任 一 故障 发 后 时 设置 此 位 (1): RAM 测试 故 隘 、ROM 测试 故 隘 、EEPROM 
ğ 故障 以 及 保留 了 位 。 将 设置 所 有 通道 故障 位 (S#) 


如 果 输 入 通道 超过 选 定 配置 定义 的 预 设 上 限 ， 则 将 设置 这 些 位 (1) 
m 如 果 输 入 通道 超过 选 定 配置 定义 的 预 设 上 上 限 ， 则 将 设置 这 些 位 (1) 
ret 当 输 入 通道 低 于 配置 的 下 限 警 报 限制 时 ， 系 统 将 设置 这 些 位 (1) 
LLA# | 下 下 限 警 报 低 于 范围 | 当 输 入 通道 低 于 配置 的 下 下 限 警 报 限 制 时 ， 系 统 将 设置 这 些 位 (1) 




















在 打开 电源 之 后 设置 此 位 。 当 模块 接受 恨 好 配置 数据 时 会 将 其 清除 。 当 在 运行 模式 
PU 接 通电 源 下 发 生意 外 MCU 重 置 时 将 设置 此 位 。 将 设置 所 有 通道 故障 位 〈S#) 。 模 块 将 保持 连 
接 ， 但 是 无 配置 数据 。 在 下 载 有 效 的 配置 之 后 PU 和 通道 故障 位 将 被 清除 

故障 如 有 果 相 应 通道 打开 、 包 含 数据 错误 或 低 于 /超出 范围 ， 则 系统 将 设置 这 些 位 (1) 














v 


通道 


S# j 
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3) 2085-OF4 的 数据 配置 
控制 位 状态 值 能 从 全 局 变量 _10 Xx CO _ 00zz pg, x 代表 扩展 槽 号 1 ~5，zz 代表 
位 号 00 ~12、2085-OF4 控制 数据 配置 见 表 3-24。 
表 3-24 2085-IF4 的 控制 数据 配置 


变量 位 说 明 
0 | Uoo (通道 0 解锁 超出 位 ) 


UUO (通道 0 解锁 低 于 位 ) CEI (通道 1 解锁 错误 位 ) 
UO1 (通道 1 解锁 超出 位 ) CE2 (通道 2 解锁 错误 位 ) 
U 


3 Ul (通道 1 解锁 低 于 位 ) CE3 (通道 3 解锁 错误 位 ) 
10 Xx CO 00 10 Xx CO 00 





说 明 
CEO (通道 0 解锁 错误 位 ) 


































4 UO2 (通道 2 解锁 超出 位 ) 保留 
5 UU2 (通道 2 解锁 低 于 位 ) 保留 








这 一 全 局 变量 用 于 清除 闭锁 的 警报 。 在 运行 模式 期 间 将 写 人 UUx 和 UOx 位 以 清除 任何 
闭锁 的 警报 。 当 设置 未 财 锁 位 〈1) 且 和 警报 条 件 不 再 存在 时 ， 和 警报 将 不 再 财 锁 。 如 采 警 报 条 
件 仍然 存在 ， 则 未 闭锁 位 不 起 作用 。 

在 运行 模式 期 间 将 写 人 CEx 位 以 清除 任何 DAC 硬件 错误 位 (由 于 先前 的 输出 过 载 故 
BE) 并 重新 启用 通道 。 

(4) 状态 数据 

模拟 量 输出 状态 值 能 从 全 局 变量 _ IO0 _ Xx ST _ YY iibi, xx 代表 扩 展 槽 1 ~4，yy 代表 
状态 字 00 ~06， 状 态 字 中 独立 的 每 一 位 能 够 通过 在 全 局 变量 的 名 字 后 面 加 zz 恋 出 来 ，zz 是 
位 号 0 ~15。 

2085-OF4 状态 数据 配置 和 字段 见 表 3-25 及 表 3-26。 

表 3-25 208S-OF4 的 控制 数据 配置 


CH | IO Xx ST 00, IO Xx ST Ol |. ]O Xx. 
.]O Xx ST 04 .]O Xx ST 05 
位 .]O Xx ST 02, IO Xx ST 08 ST 06 


00( 超 出 范围 标志 ) 
当 通 道 0 超出 范围 时 设置 























S0( 通 道 0 故障 ) 








模块 状态 值 0.1.2 3。 在 运行 
Ju 二 于 
模式 期 间 , 这 些 字 显示 了 当前 对 相 U0( 低 于 范围 标志 ) 
应 通道 设置 的 实际 输出 级 别 。 它 当 通 道 0 低 于 范围 时 设置 


通常 会 遵照 相应 的 输出 字 , 除 非 这 | 。 S2( 通 道 2 故障 ) 
些 字 超出 范围 (超出 范围 或 低 于 范 | OE3 故障 ) "m "m 
FH 


围 故 障 ) 。 在 这 些 故障 情况 下 ,将 NRI EL 
应 用 完全 最 大 或 最 小 什 , 或 考 高 或 | — EGO 错误 ) [cu EAN 
低 错位 值 (如果 启用 ) 。 在 输出 过 UE A 


载 故 障 情况 下 ,相应 输出 通道 将 关 "T U1( 低 于 范围 标志 ) 
| E1( 通 道 1 错误 ) | ete 
闭 , 且 其 错误 代码 将 显示 在 此 处 当 通道 1 低 于 范围 时 设置 


S1( 通 道 1 故障 
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(2X) 


C | IO Xx ST 00, IO Xx ST 01 | JO Xx. 
.]O Xx ST 04 .]O Xx ST 05 
位 .]O Xx ST 02, IO Xx ST 03 ST 06 
E3( 通 道 3 错误 ) 


02( 超 出 范围 标志 ) 
当 通 道 2 超出 范围 时 设置 


模块 状态 值 0、1、2、3。 在 运行 
模式 期 间 ,这些 字 显示 了 当前 对 相 
应 通道 设置 的 实际 输出 级 别 。 它 
通 稍 会 遵照 相应 的 输出 字 ,除非 这 








U2( 低 于 范围 标志 ) 
当 通 道 2 低 于 范围 时 设置 








些 字 超出 范围 (超出 范围 或 低 于 范 
围 故障 )。 在 这 些 故障 情况 下 ,将 
应 用 完全 最 大 或 最 小 值 ,或 者 高 或 
低 错位 值 ( 如 来 局 用 )。 在 输出 过 
载 故 障 情 况 下 ,相应 输出 通道 将 关 
闭 , 且 其 错误 代码 将 显示 在 此 处 








03( 超 出 范围 标志 ) 
当 通 道 3 超出 范围 时 设置 








CRC( 循环 元 余 U3( 低 于 范围 标志 ) 
REUS THU) 当 通 道 3 低 于 范围 时 设置 


cF( 一 般 故 障 ) 保留 


PU( 接 通电 源 ) 


K 3-26 2085-OF4 的 字段 描述 














字段 Ui 明 


CRC CRC 错误 表示 在 接收 到 的 数据 中 存在 循环 元 余 校 验 错 误 (CRC) 。 当 接收 到 有 效 数 据 时 会 将 其 
“| 清除。 将 设置 所 有 通道 故障 位 〈Sx) 


表示 存在 与 通道 x 关联 的 DAC 硬件 错误 (高 负载 电阻 ) 。 错 误 代 码 可 能 会 在 以 下 输 
Ex Error 人 字 之 一 (0 到 3) 显示 。 系 统 将 禁用 通道 x, 直到 在 运行 模式 期 间 写 人 CEx 位 以 清除 











DAC 便 件 错 误 位 


" PT 表示 已 发 生 故 障 。 例 如 :RAM 测试 故障 ROM 测试 故障 .EEPROM 故障 或 保留 了 位 。 
dicis 将 设置 所 有 通道 故障 位 (Sx) 


超出 范围 标志 表示 控制 带 试 图 将 模拟 输出 置 于 其 正 币 操作 范围 之 上 或 通道 的 高 钳 位 级 别 之 上 。 如 
”| 果 未 对 通道 设置 错位 级 别 ,该 模块 会 继续 将 模拟 输出 数据 转换 为 最 大 全 范围 值 





表示 在 运行 模式 期 间 出 现 意 外 MCU 重 置 。 将 设置 所 有 通道 错误 位 (Ex) 和 故障 位 
PU 接 通 电源 (Sx)。 模 块 将 保持 连接 ,但 是 无 配置 数据 。 在 您 下 载 有 效 的 配置 之 后 PU 和 通道 故障 
位 将 被 清除 


表示 存在 与 通道 x 有 关 的 错误 
全 二 范围 村 二 | 表示 往 制 器 试图 将 模拟 输出 轩 于 其 正常 操作 范围 之 下 或 通道 的 低 错位 级 别 之 下 (如 果 
| 为 通道 设置 了 钳 位 限制 ) 


2. 四 通道 IRT4 模块 

2085-IRT4 文 持 热电 偶 与 热电 阻 的 种 类 和 电压 、 阻 值 范 围 见 表 3-27 。 

2085-IRT4 输入 变量 的 温度 范围 数据 格式 的 范围 始终 映射 到 全 模拟 范围 (每 个 传 感 硕 的 
温度 范围 ,0 ~ 100 mV 或 0 ~5000) 。 输 入 变量 温度 范围 基于 通 逢 选择 的 数据 格式 和 传 感 希 











Sx 
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类 型 。 输 入 变量 的 温度 范围 , 见 表 3-28。 注 意 : 如 朱 选 择 热电 偶 类 型 B(572 到 3308 °F) X25 
型 C(32 到 4199 °F) ,以 及 工程 单位 x1 CF) , 则 输入 数据 的 最 大 值 仅 为 32767( 而 不 是 33080 
或 41990 ) 。 





表 3-27 热电 偶 和 热电 阻 的 种 类 和 电压 范围 






































热电 偶 热 m H 
fe cai KAI 范围 /%C w EI F Fei dn 2 AN 16 HI/^C 范围 /了 
热电 偶 B 300 ~ 1820 572 ~ 3308 100 4fj 385 - 200 ~ 870 -328 ~ 1598 
热电 偶 C 0 ~2315 32 ~4199 200 铂 385 - 200 ~ 400 -328 ~752 
HE J -210 ~ 1200 -346 ~2192 200 4f1 3916 - 200 ~ 400 -328 - 752 
热电 偶 K -270 1372 -454 — 2502. 100 && 618 - 60 ~250 -76 ~482 
热电 偶 S -50 ~ 1768 -58 -3214 支持 的 欧姆 0 -5000 
热电 偶 T -270 ~400 -454 ~752 支持 的 毫 伏 0 ~ +100mV 
表 3-28 0-~3 的 数据 格式 的 有 效 沁 转 
数据 格式 传 感 带 类 型 -温度 传 感 硕 类 型 传 感 硕 类 型 
(10 热电 偶 和 8 RTD) -0~100 mV -0 ~5000 
原始 /比例 数据 -32768 ~ 32767 
工程 单位 xl 温度 值 (*C/?°F) 0 ~ 10000 2 0 ~5000 3 
工程 单位 x10 温度 值 (*C/°F) 0 ~10005 0~5006 


百分比 范围 


0 ~ 10000 7 





^47 Micro800 控制 需 的 指令 系统 


4.1 梯形 图 的 基本 工具 


4.1.1 直接 线圈 
直接 线 峰 文 持 连接 线 布尔 状态 的 布尔 输出 ， 其 表达 形式 及 示例 如 图 4-1 和 图 4-2 所 示 。 
关联 变量 被 赋 子 左 侧 连接 的 布尔 状态 。 左 侧 连接 的 状态 O 

将 传播 至 右 侧 连接 。 右 侧 连接 必须 与 右 侧 垂直 电源 导轨 相连 Pd BN 





(ERE FH BU JEJE ZR IEEE, ORE THOU PC E Zr Hs PS P 250 5j 


右 侧 垂直 电源 导轨 相连 ) 。 左 侧 连 接 右 侧 连接 
关联 的 布尔 变量 必须 为 输出 变量 或 用 户 定 义 的 变量 。 图 4-1 直接 线圈 


input] output] 


Lj 
E 


图 4-2 直接 线圈 示例 





4.1.2 反问 线圈 


反问 线圈 根据 连接 线 状 态 的 布尔 非 运 拭 结 果 支 持 布 尔 输出 ， 其 表达 形式 及 示例 如 图 4-3 
和 图 44 所 示 。 nm 
ANA t P TELON AM e BE EXC B 4 dE3S PER. 7c "d N 





侧 连 接 的 状态 将 传播 至 右 侧 连 接 。 右 侧 和 连接 必须 与 右 侧 垂直 
电源 导轨 相连 (除非 您 采用 的 是 并 联 线圈 ， 这 种 情况 下 仅 上 Ame 右 侧 连接 
方 的 线圈 必须 与 右 侧 垂直 电源 导轨 相连 ) 。 图 43 EEE 














Inputl output] 


o 
E 


图 44 反问 线圈 示例 
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关联 的 布尔 变量 必须 为 输出 变量 或 用 户 定 义 的 变量 。 
4.1.3 设置 线圈 


设置 线圈 支持 连接 线 布尔 状态 的 布尔 输出 ， 其 表达 形式 及 示例 如 图 4-5 和 图 4-6 所 示 。 

左 侧 连接 的 布尔 状态 置 为 “ 真 ” 时 ， 
关联 的 变量 将 置 为 “ 真 ”。 输 出 变量 将 一 
下 保持 此 值 ， 直 到 重 置 线圈 发 出 反 回 指令 
为 止 。 左 侧 连 接 的 状态 将 传播 至 右 侧 连 
接 。 碳 侧 连接 必须 与 右 侧 垂 二 电源 导轨 相 
连 〈 除 非 您 采用 的 是 并 联 线圈 ， 这 种 情 总 
下 仅 上 方 的 线圈 必须 与 右 侧 垂直 电源 导轨 
相连 ) 。 






















output] 








input2 outputl 


-一 人 一 


左 侧 连接 右 侧 连接 
图 4-5 设置 线圈 


图 4-6 反问 线圈 示例 


天 联 的 布尔 变量 必须 为 输出 变量 或 用 户 定义 的 变量 。 
4.1.4 mix 


重 设 线圈 文 持 连接 线 布尔 状态 的 布尔 输出 ， 其 表达 形式 及 示例 如 图 4-7 和 图 4-8 所 
不 。 

左 侧 连接 的 布尔 状态 置 为 “ 真 ” 时 ， 
关联 的 变量 将 重 置 为 “ 假 "。 输 出 变量 将 
一 直 保 持 此 值 ， 直 到 置 位 线圈 发 出 反 回 指 
令 为 止 。 左 侧 连接 的 状态 将 传播 至 右 侧 连 
接 。 碳 侧 连接 必须 与 右 侧 垂直 电源 导轨 相 
连 (除非 采用 的 古 并 联 线 圈 ， 这 种 情况 下 
仅 上 方 的 线圈 必须 与 右 侧 垂直 电源 导轨 相 


i). 
rd N 


左 侧 连接 右 侧 连接 
图 4-7 重 设 线圈 






















output] 


output] 


图 4-8 重 设 线圈 示例 


关联 的 布尔 变量 必须 为 输出 变量 或 用 户 定义 的 变量 。 
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4.1.5 脉冲 上 升 洛 的 线圈 


脉冲 上 升 沿 (或 正极 ) 的 线圈 支持 连接 线 布尔 状态 的 布尔 输出 ， 其 表达 形式 及 示例 如 
图 4-9 和 图 4-10 所 示 。 


> 


左 侧 连接 右 侧 连接 






output] 


CE -JIE 


图 4.9 ”脉冲 上 升 沿 的 线圈 图 4-10 ”脉冲 上 升 沿 的 线圈 示例 





左 侧 连接 的 布尔 状态 从 “ 假 ” 上 升 为 “ 真 ” 时 ， 关联 的 变量 将 置 为 “ 真 "。 输 出 变量 
在 所 有 其 他 情况 下 都 将 重 置 为 “ 假 ” 。 左 侧 连接 的 状态 将 传播 至 右 侧 连接 。 右 侧 连接 必须 与 
右 侧 垂 直 电 源 导 轨 相 连 〈 除 非 采 用 的 是 并 联 线圈 ， 这 种 情况 下 仅 上 方 的 线圈 必须 与 右 侧 午 
直 电 源 导 轨 相 连 )。 

天 联 的 布尔 变量 必须 为 输出 变量 或 用 户 定义 的 变量 。 


4.1.6 ”脉冲 下 降 沿 的 线圈 


脉冲 下 降 沿 (或 负 值 ) 的 线圈 支持 连接 线 布尔 状态 的 布尔 输出 ， 其 表达 形式 及 示例 如 
图 4-11 和 图 4-12 所 示 。 
























—(N— 
Pa Em input output] 
左 侧 连接 右 侧 连接 
图 4-11 脉冲 下 降 沿 的 线圈 图 4-12 ”脉冲 下 降 沿 的 线圈 示例 








左 侧 连接 的 布尔 状态 从 “ 真 ” 下 降 为 “ 假 ” 时 ， 关 联 的 变量 将 置 为 “ 真 "。 输 出 变量 
在 所 有 其 他 情况 下 都 将 重 置 为 “ 假 ” 。 左 侧 连接 的 状态 将 传播 至 右 侧 连接 。 右 侧 连接 必须 与 
右 侧 垂 直 电 源 导 轨 相 连 〈 除 非 采 用 的 是 并 联 线圈 ， 这 种 情况 下 仅 上 方 的 线圈 必须 与 右 侧 午 
直 电 源 导 轨 相 连 )。 

天 联 的 布尔 变量 必须 为 输出 变量 或 用 户 定义 的 变量 。 


4.1.7 直接 接触 


直接 接触 支持 在 连接 线 状 态 与 布尔 变量 之 间 进 行 布 尔 运 算 ， 其 表达 形式 及 示例 如 图 4-13 
和 图 4-14 所 示 。 
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input] input2 output] 


左 侧 连接 右 侧 连接 





图 4-13 ”直接 接触 图 4-14 ”直接 接触 示例 





接触 右 侧 连接 线 的 状态 是 左 侧 连接 线 的 状态 与 接触 所 关联 变量 的 值 之 间 进 行 逻 辑 “ 与 ” 
运算 后 得 到 的 结 


4.1.8 反问 接触 


反 回 接触 支持 对 布尔 变量 进行 布尔 非 运 算 后 再 与 连接 线 状态 进行 布尔 运算 ， 其 表达 形式 
及 示例 如 图 4-15 和 图 4-16 所 示 。 















—/— 
P d BN I outputl 
A m —V 
左 侧 连 接 右 侧 连接 
图 4-15 有 反 向 接触 图 4-16 有 反 疝 接触 示例 








接触 右 侧 连接 线 的 状态 是 对 接触 所 关联 变量 的 值 进行 布尔 非 运 算 后 再 与 左 侧 连 接线 的 状 
态 进 行 逻辑 “与 ”运算 后 得 到 的 结 来 。 


4.1.9 脉冲 上 升 沿 接触 


脉冲 上 升 沿 (或 正 向 ) 接触 文 持 在 连接 线 状态 与 布尔 变量 的 上 升 沿 之 间 进 行 布尔 运算 ， 
其 表达 形式 及 示例 如 图 4-17 和 图 4-18 所 示 。 











在 左 侧 连接 线 的 状态 为 “ 真 ” ， 所 关联 变量 的 状态 由 cipe 
“ 假 ” 上 升 为 “ 真 ” 时 ,接触 右 侧 的 连接 线 的 状态 将 设 为 Ea B 
“ 真 "” 。 该 状态 在 所 有 其 他 情况 下 都 将 重 置 为 “ 假 ”。 

注意 : 建议 不 要 使 用 具有 脉冲 上 升 沿 接触 (CEW) 或 脉 ” 左 侧 连 接 右 侧 连接 


冲 下 降 沿 接触 ( 负 值 ) 的 输出 或 变量 。 这 些 接触 用 于 梯形 图 图 4-17 脉冲 上 升 沿 接 触 
中 的 物理 输入 。 如 果 要 检测 变量 或 输出 的 沿 ， 建 议 使 用 R | 

TRIGAF _ TRIG 功能 块 ， 它 支持 所 有 语言 ， 并 且 可 在 程序 中 的 任何 位 置 使 用 。 

4.1.10 脉冲 下 降 沿 接触 


脉冲 下 降 沿 (或 负 值 ) 接触 文 持 在 连接 线 状态 与 布尔 变量 的 下 降 治 之 间 进 行 布尔 运算 ， 
其 表达 形式 及 示例 如 图 4-19 和 图 4-20 所 示 。 
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图 4-18 脉冲 上 升 沿 接触 示例 








— N — 
input input2 output] 
H- ` O 
左 侧 连接 右 侧 连接 
图 4-19 ”脉冲 下 降 沿 接触 接触 图 4-20 ”脉冲 下 降 沿 接触 接触 示例 








左 侧 连 接线 的 状态 为 “ 真 "， 所 关联 变量 的 状态 由 “ 真 ”下 降 为 “ 假 ” 时 ,接触 右 侧 
连接 线 的 状态 将 设 为 “ 真 ”。 该 状态 在 所 有 其 他 情况 下 都 将 重 置 为 “ 假 ”。 

注意 : 建议 不 要 使 用 具有 脉冲 上 升 沿 接触 ( 正 值 ) 或 脉冲 下 降 党 接 触 《〈 负 值 ) 的 输出 
或 变量 。 这 些 接触 用 于 梯形 图 中 的 物理 输入 。 如 末 要 检测 变量 或 输出 的 沿 ， 建 议 使 用 R | 
TRIG/F _ TRIG 功能 块 ， 它 支持 所 有 语言 ， 并 且 可 在 程序 中 的 任何 位 置 使 用 。 











4.2 比较 指令 





比较 指令 用 于 使 用 表达 式 或 特定 的 比较 指令 来 比较 输入 值 的 大 小 ， 见 表 4-1. 
表 4-1 比较 指令 


运算 符 
( = ) Equal 将 第 一 个 输入 与 第 二 个 输入 进行 比较 ， 以 确定 整 型 、 实 型 、 时 间 、 日 期 和 字符 
串 数据 类 型 是 否 相等 


对 于 整 型 、 实 型 、 时 间 、 日 期 和 字符 串 值 ， 比 较 输入 值 以 确定 第 一 个 输入 是 否 


( > ) Greater Than MEA 
大 于 第 二 个 输入 





对 于 整 型 、 实 型 、 时 间 、 日 期 和 字符 串 值 ， 比 较 输入 值 以 确定 第 一 个 输入 是 否 


( > = ) Greater Than or Equal USER 
大 于 或 等 于 第 二 个 输入 





对 于 整 型 、 实 型 、 时 间 、 日 期 和 字符 串 值 ， 比 较 输 入 值 以 确定 第 一 个 输入 是 否 


( < ) Less Than 2t 
小 于 第 二 个 输入 





对 于 整 型 、 实 型 、 时 间 、 日 期 和 字符 串 值 ， 比 较 输入 值 以 确定 第 一 个 输入 是 否 


(< = )Less Than or Equal VUES 
小 于 或 等 于 第 二 个 输入 





对 于 整 型 、 实 型 、 时 间 、 日 期 和 字符 串 值 ， 比 较 输入 值 以 确定 第 一 个 输入 是 否 


(< > )Not Eequal PIDEN 
不 等 于 第 二 个 输入 
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4.2.1 Less Than or Equal 


输入 值 以 确定 第 一 个 输入 是 否 小 于 或 等 于 第 二 个 输入 ， 其 表达 形式 如 图 


4-2] 


对 于 整 型 、 实 型 、 时 间 、 日 期 和 字符 串 值 ，Less Than or Equal 比较 


所 全 

对 于 TON,TP 和 TOF ,不 建议 进行 时 间 值 的 相等 测试 ,参数 见 表 4-2。 
Less than or equal ( < = ) 运算 符 ST 语言 示例 : 

(x 与 之 等 效 的 ST: ) 











aresult := (10 < = 25); ( * aresult 为 TRUE =) 图 4-21 ”功能 块 
mresult .= ('ab' < = 'ab'); ( * mresult 为 TRUE =) 
X42 $ H 
参数 | 参数 类 型 说 明 
KUAH 
当 Enable = TRUE 时 ， 执 行 输入 比较 
EN | 输入 i PR 
当 启 用 = 假 时 ， 不 执行 比较 
仅 适 用 于 LD 程序 
SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD -DINT-UDINT- " i P T 
" 所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 。 时 间 输 入 
il 输入 DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- e 
适用 于 ST、LD 和 FBD 语言 
DATE-STRING 
SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 
12 输入 DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- 


ol 


4.2.2 Not equal 


对 于 整 型 、 实 型 、 时 间 、 日 期 和 字符 串 值 ，Not Equal 比较 输入 值 以 
确定 第 一 个 输入 是 否 不 等 于 第 二 个 输入 ， 其 表达 形式 如 图 422 所 示 ， 参 
数 见 表 4-3。 

Not equal ( < > ) 运算 符 ST 语言 示例 : 

(* 与 之 等 效 的 ST:* ) 


m 
SE 


DATE-STRING 


it TRUE (nj ü <= i2) 

















et 








aresult := (10 < > 25); ( * aresult Jj TRUE = ) 图 4-22 ”功能 块 
mresult := ('ab' < > 'ab'); (x mresult 7j FALSE = ) 
X43 $ 数 
NE, 
PRAE HI 
AR TE 当 Enable = TRUE 时 ， 执 行当 前 比较 计算 


EN 





当 Enable = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
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(2È) 
参数 | 参数 类 型 数据 类 型 说 H 
BOOL-SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT- 
il 输入 | UDINT-DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL- 所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 
TIME-DATE-STRING 
BOOL-SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT- 
i2 输入 | UDINT-DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL- 
TIME-DATE-STRING 
ol 输出 BOOL TRUE (如 果 第 一 个 < > 第 二 个 ) 


4.2.3 Less Than 





对 于 整 型 、 实 型 ， 
44 及 表 4-5, 

(x 与 之 等 效 的 ST:* ) 
(10 < 25); ( * aresult 为 TRUE =) 
:= ('z! « 'B); ( * mresult Jj FALSE = ) 
(x 与 之 等 效 的 工 :* ) 


aresult . = 


mresult 


时 间 、 日 期 和 字符 串 值 ，Less Than 比较 输入 值 以 确 
定 第 一 个 输入 是 否 小 于 第 二 个 输入 。 其 表达 形式 如 图 4-23 所 示 ， 人 参数 见 表 





图 4-23 ”功能 块 




















参数 | 参数 类 型 说 明 
函数 启用 
当 Enable = TRUE 时 ， 执 行 输入 比较 
EN 输入 
当 启 用 = 假 时 ,不 执行 比较 
仪 适用 于 LD 程序 
SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 
il 输入 DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- 
DATE-STRING 
所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 
SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 
i2 输入 DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- 
DATE-STRING 
ol 输出 BOOL TRUE (如 果 il < i2) 
LD ST 


42.4 等 于 
Equal ( 2) 将 第 一 个 输入 与 第 二 个 输入 进 


行 比较 ， 以 确定 整 型 、 实 


型 、 时 间 、 日 期 和 
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字符 串 数 据 类 型 是 否 相 等 。 其 表达 形式 及 示例 如 图 4-24 和 图 4-25 所 示 。 
建议 : 使 用 Equal ( 2) 运算 符 
不 建议 对 TON, TP 和 TOF 函数 进行 时 间 值 相等 测试 。 
不 建议 对 实 型 数据 类 型 进行 相等 值 比 较 ， 因 为 数学 运算 中 数 
字 的 伟人 方法 与 变量 输出 画面 中 出 现 的 数字 不 同 。 结 果 可 能 会 造 
成 两 个 输出 值 可 能 在 显示 器 中 显示 相等 ， 但 评估 结果 仍 为 错误 。 
例如 ， 在 变量 输入 画面 中 ，23. 500001 与 23. 499999 都 将 显示 为 
23.5， 但 在 控制 器 中 则 不 相等 。 有 关 确 定 是 否 相 等 的 其 他 方法 ， 
请 参见 表 4-6。 











"=First Real Value ta be compared 
B-Secand Real Value ta be compared 
Difference-A-B 


^ Difference | 






|| l 
E 


Get absolute value af Differance 
. Difference Difference 
IN ABS +a A 


$ equals Bis TRUE#Diference is smaller than the desired Precision 


FE um cis DC mE I MV] pcc ecc E. dg 





EXPE p 
Difference 
Precision 
图 4-25 程序 示例 
表 4-6 2 数 
参数 | 参数 类 型 数据 类 型 说 明 
Bs 当 Enable = TRUE 时 ， 执 行 相等 比较 。 当 局 
用 = 假 时 ， 不 执行 比较 。 仅 适用 于 LD 程序 
BOOL-SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT- 
il UDINT-DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL- 





BOOL-SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT- 
ia UDINT-DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL- 
TIME-DATE-STRING 


实 型 数据 类 型 进行 相等 值 比较 








TIME-DATE-STRING 所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 。 时 间 输 入 
适用 于 ST, LD 和 FBD 语言 。 注 意 : 不 建议 


。00 > 
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示例 : 使 用 Subtraction ( - ) , ABS 和 Less than ( <) 比较 实 型 值 





比较 各 值 是 否 相 等 时 ， 不 建议 使 用 实 型 数据 类 型 ， 





因为 这 比较 的 是 经 过 舍 人 的 数字 。 两 





个 输出 值 在 Connected Components Workbench 画面 中 可 能 显示 为 相等 ， 但 评估 为 FALSE 。 
例如 ， 在 变量 输入 画面 中 ，23. 500001 与 23. 4999909 都 将 显示 为 23.5， 但 在 控制 硕 中 则 


不 相等 。 











要 测试 两 个 实 型 数据 类 型 的 值 是 否 相 等 ， 可 以 使 用 相 减 指令 得 出 两 值 之 差 ， 然 后 判断 该 








差 值 是 否 小 于 设 定 的 精度 值 。 有 关 比 较 两 个 实 型 数据 类 型 的 值 的 信息 ， 请 参见 以 下 LD 程序 


示例 。 


Equal ( = ) 运算 符 ST 语言 示例 : 
(s 与 之 等 效 的 ST:* ) 


aresult 


mresult 


4.3 算术 指令 


:= (10 = 25) ; ( * aresult Jj FALSE =) 
:= ('ab' = 'ab'); ( * mresult X TRUE =) 





























算术 指令 使 控制 器 能 够 执行 数学 函数 ， 例 如 数据 的 加 减 乘除 ， 详 见 表 4-7。 
表 4-7 算数 指令 
Box üW Bo DE: 
ABS 实 型 值 的 绝对 值 MOD 模块 
ACOS 实 型 值 的 反 余弦 MOV 移动 值 副 本 
ACOS | LREAL 执行 64 位 实 型 反 余弦 计算 乘 整 型 或 实 型 值 
Addition nt 将 值 取 反 
ASIN 实 型 值 的 反正 蓄 POW 实 型 值 的 寡 计 算 
ASIN _ LREAL 执行 64 位 实 型 反正 弦 计 算 RAND 随机 值 
ATAN 实 型 值 的 反正 切 SIN 实 型 值 的 正弦 
ATAN LREAL 执行 64 位 实 型 反正 切 计 算 SIN LREAL 执行 64 MEKA IEIZ IR 
COS 实 型 值 的 余弦 实际 值 的 平方 根 
COS _LREAL 执行 64 rS AG 减 值 
Division 除 整 型 或 实 型 值 TAN 实 型 值 的 正切 
EXPT 实 型 值 的 指数 计算 TAN LREAL 执行 64 位 实 型 正切 计算 


4.3.1 Multiplication 


Multiplication 将 两 个 或 多 个 整 型 或 实 型 值 相 乘 。Multiplication AŽ 





持 附 加 输入 。 功能 块 如 图 4-20 所 示 , 参数 见 表 4-8 O 


示例 : 


(= ST 等 效 值 * ) 


ao10 .= 


ail01 * ail02 ; 


ao5 := (ail * ai52) * ai53; 





图 4-26 


功能 块 
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表 4-8 $ 数 
参数 | 参数 类 型 数据 类 型 说 明 
函数 局 用 
EX d 当 Enable = TRUE 时 ， 执 行当 前 相 乘 计算 
Jj E. 
当 Enable = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
j 给 入 SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 整 型 或 实 型 数据 类 型 的 因数 
1 1j 
DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL 所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 
i A SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 整 型 或 实 型 数据 类 型 的 因数 
1 1j 
DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL 所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 
给 出 SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 整 型 或 实 型 数据 类 型 输入 的 乘积 
0 1j 
DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL 输入 和 输出 必须 使 用 相同 的 数据 类 型 
启用 输出 
ENO 输出 BOOL | 
EMF LD 程序 。 


4.3.2 Division 


Division 将 首 个 整 型 或 实 型 输入 值 除 以 第 二 个 整 型 


其 功能 块 如 图 4-27 所 示 ， 参 数 见 表 4-9, 
示例 : 

(o 与 之 等 效 的 ST; ) 

aolO := ail0l / ai102; 

ao5 := (ai5 / 2) / ai53; 





图 4-27 功能 


说 H 
KUS HH 
当 Enable = TRUE 时 ， 执 行当 前 相 除 计算 
当 Enable = FALSE 时 ,不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 





SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 


DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL 


SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 
DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL 


SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 


ol 输出 
DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL 


非 零 整 型 或 实 型 数据 类 型 的 被 除数 
所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 


非 零 整 型 或 实 型 数据 类 型 的 除数 
所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 


非 零 整 型 或 实 型 数据 类 型 输入 的 商 
输入 和 输出 必须 使 用 相同 的 数据 类 型 





ENO 输出 








局 用 输出 
仅 适 用 于 LD 程序 
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4.3.3 Addition 





Addition 将 两 个 或 多 个 整 型 . 实 型 .时 间或 字符 串 值 相 加 。 其 功能 块 


如 图 4-28 所 示 ,参数 见 表 4-10。 
示例 : 
(x 与 之 等 效 的 ST; * ) 
aol0 := ail0l + a1102; 
ao5 := (ai9l + ai52) + ai53; 





图 4-28 功能 块 

















参数 说 Hj 
PR AUR HI 
T 当 Enable = TRUE 时 ， 执 行当 前 相 加 计算 
当 Enable = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 整 型 、 时 间或 字符 捉 数据 类 型 的 加 数 
Baz N `J IH H ` X 
il DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- E r | H s M ada É 
所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 
STRING 
SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- 整 型 ， 时 间或 字符 串 数据 类 型 的 加 数 
Baz M jJ IH H x M H 
1 DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- u A H PRI Ap PAGE 
所 有 输入 的 数据 类 型 必须 相同 
STRING 
SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- dom. mp pH st S A TEUER 
3 x A IH] E Z Y 的 输 b IH 
ol DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- s i : oL T i ] 
输入 和 输出 必须 使 用 相同 的 数据 类 型 
STRING 
启用 输出 
ENO | “输出 BOOL Sire 
仅 适 用 于 LD 程序 
4.3.4 MOV 


MOV 将 输入 G1) 中 值 的 副本 移动 到 输出 (ol)。 其 功能 块 


如 图 4-29 ， 参 数 见 表 4-11。 


示例 : 
(x HE SEA ST: * ) 
a023 : = all0; 
X411 2$ 数 
参数 | 参数 类 型 数据 类 型 
EN 输入 BOOL 








图 4-29 


功能 块 


说 明 
函数 启用 
当 EN = TRUE 时 ， 执 行 直 接 链接 到 输出 
的 计算 
当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
仅 适 用 于 LD 程序 
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(5) 
参数 数据 类 型 Ui H 
BOOL-DINT-REAL-TIME-STRING-SINT-USINT-INT- 
il UINT-UDINT-LINT-ULINT-DATE-LREAL-BYTE- 输入 和 输出 必须 使 用 相同 的 数据 类 型 


WORD-DWORD-LWORD 


BOOL-DINT-REAL-TIME-STRING-SINT-USINT-INT- 
ol UINT-UDINT-LINT-ULINT-DATE-LREAL-BYTE- 
WORD-DWORD-LWORD 


输入 和 输出 必须 使 用 相同 的 数据 类 型 


局 用 输出 
仅 适 用 于 LD 程序 


ENO 








4.4 数据 转换 指令 


数据 转换 指令 用 于 将 变量 的 数据 类 型 转换 为 不 同 的 数据 类 型 ， 
表 4-12 ”数据 转换 指令 











详 见 表 4-12 O 























运 算 符 说 明 运 算 Ww 说 Hj 
ANY TO BOOL 转换 为 布尔 ANY TO REAL 转换 为 实 型 
ANY TO BYTE 转换 为 BYTE 转换 为 短 整 型 
ANY TO DATE 转换 为 日 期 转换 为 字符 串 
ANY _ TO _ DINT 转换 为 双 整 型 转换 为 时 间 
ANY TO DWORD 转换 为 双 字 转换 为 无 符号 双 整 型 
ANY TO INT 转换 为 整 型 转换 为 无 符号 整 型 
ANY TO LINT 转换 为 长 整 型 转换 为 无 符号 长 整 型 
ANY TO LREAL 转换 为 长 实 型 ANY TO USINT 转换 为 无 符号 短 整 型 
ANY TO LWORD 转换 为 长 字 ANY TO WORD 转换 为 字 





4.4.1 MOV 


ANY TO REAL 将 值 转换 为 实 型 值 ， 功 能 块 如 图 4.30， 参 数 见 表 4-13 ， 示 例 见 表 4- 


14, 








BOOL 





5 数 


BOOL-SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-UDINT- 


DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- 
DATE-STRING 





说 明 
PRU FH 


当 Enable = TRUE 时 ,执行 转换 为 实 型 计算 


当 Enable = FALSE 时 ， 不 执行 计算 


仅 适 用 于 LD 程序 


除 实 型 之 外 的 任何 值 


“100 . 
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(2X) 


HH 











X 4-14 ANY TO REAL 运算 符 ST 语言 示例 


:= ANY TO REAL (true); 


bres 


tres 


:= ANY TO REAL (t£1s46ms) ; 


( x bres Jg 1.0 *) 
( x tres Jj 1046.0 x) 





= ANY TO REAL ('1985; 


mres : 


4.4.2 ANY TO DINT 


( x mres 为 198.0 x) 


ANY TO DINT 将 值 转 换 为 32 位 双 整 型 值 ， 功 能 块 如 图 4-31 所 示 ， 参 数 见 表 4-15 及 

















表 4-16, 
图 4-30 DEIR 图 4-31 DEIR 
表 4-15 参数 
参数 | 参数 类 型 说 W 
PARURE 
当 Enable = TRUE 时 ， 执 行 转换 为 32 位 
EN | 输入 双 整 型 计算 
当 Enable = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
DS HT. LD 程序 
BOOL-SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-UDINT- 
il 输入 DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL-TIME- 余 双 整 型 之 外 的 任何 值 
DATE-STRING 
ol 输出 32 位 双 整 型 值 
启用 输出 
ENO 输出 
. 仅 适用 于 LD 程序 
bres := ANY TO _ DINT (true); ( x bres Jg 1s) 


:= ANY TO DINT (t£1s46ms) ; 


tres 


.= ANY TO DINT ('0198); 


mres 


( x tres 为 1046 x) 
( x mres 为 198 x ) 
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45 “计数 器 指令 


计数 器 指令 用 于 根据 事件 数量 控制 操作 ， 详 见 表 4-17。 
表 4-17 计数 器 指令 








Ho % 说 H 
CTD 此 功能 块 从 给 定 值 到 0 逐个 向 下 计数 (整数) 
CTU 从 0 到 给 定 值 逐个 加 上 计数 (整数 ) 
CTUD 从 0 到 给 定 值 逐个 向 上 计数 (整数 ) ， 或 从 给 定 值 到 0 GET mn P3 
4.5.1 CTU 


CTU 从 0 到 给 定 值 逐个 加 上 计数 (整数 ) ， 功 能 块 如 图 4-32 
所 示 ， 参 数 见 表 4-18 。 

CTU 功能 块 语言 示例 : 功能 块 图 如 图 4-33， 梯 形 图 如 图 4-34, 
结构 文本 如 图 4-35 ， 结 果 如 图 4-36 所 示 。 





图 4-32 ”功能 块 


表 4-18 参 数 





参 。 数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 说 明 
CU 输入 BOOL 对 输入 进行 计数 ( 当 CU 为 上 升 沿 时 进行 计数 ) 
RESET 输入 BOOL 重 置 基准 命令 


Q 给 出 ib. "CV > = PV 时 为 TRUE 
CV iit 计数 器 结果 





图 4-33 ”功能 块 图 





图 4-34 EE 
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1: MaximumValue := 10; 
2. CTU 1(cu, reset, MaximumValue); , 











图 4-35 AM 


"e Variable Monitoring 


Maximum alue 


CounterResult 
r 





图 4-36 ”结果 


(x 与 之 等 效 的 ST:CTU1 是 CTU 块 的 一 个 实例 * ) 
CTUI ( trigger, NOT( auto _ mode) ,100 ; 

overflow : = CTUI. Q; 

result : = CTUI. CV; 


4.5.2 CTUD 


CTUD 从 0 到 给 定 值 逐 个 向 上 计数 (整数 ) ， 或 从 给 定 值 到 0 向 下 计数 。 功 能 块 如 图 4- 
37. 、 图 4.38， 梯 形 图 如 图 4.39， 结 构 化 文本 如 图 4-40 所 示 ， 参 数 见 表 4-19。 





|] 4-37. CTUD 功能 块 
图 4-38 ”功能 块 图 
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cu Se TRUE; 

cd := TRUE; 

reset := FALSE; 

load := FALSE; 

pv := 10; 

CTUD 1(cu, cd, reset, load, pv): 


CTUD iK 
void CTUD 1(BOOL CU, BOOL CD, BOOL RESET, BOOL LOAD, DINT PV) 
Type : CTUD, Up-down counter 


图 4-39 ”梯形 图 图 4-40 ”结构 化 文本 


Oo Qr ,5 € [9 nz 





KR 4-19 CTUD 参数 


参数 参数 类 型 | 数据 类 型 Ui 明 





CU 输入 向 上 计数 GH CU 为 上 升 沿 时 ) 

CD 输入 BOOL 癌 下 计数 ( 当 CD 为 上 升 沿 时 ) 
RESET 输入 重 置 基准 命令 CU RESET 为 TRUE 时 CV = 0) 
LOAD 输入 加 载 命令 ( 当 LOAD 为 TRUE 时 CV = PV) 


PV 输入 编程 最 大 值 
QU 输出 Wi. 当 CV > = PV 时 为 TRUE 


QD 输出 BOOL Fi: CV < = 0 时 为 TRUE 
CTUD 功能 块 示例 : 

(*# 与 之 等 效 的 ST: 我 们 假定 CTUDI 是 块 的 实例 * ) 
CTUDI ( triggerl ，trigger2 ，reset cmd, load cmd,100); 
full : = CTUDI. QU; 


empty : = CTUDI. QD; 
nb elt := CTUDI. CV; 


4.6 ”时 间 数 据 类 型 


计时 器 变量 是 指 时 钟 或 计数 器 。 此 类 变量 拥有 时 间 值 ， 通 常用 在 时 间 表 达 式 中 。 一 个 计 
时 器 值 不 能 超过 T#49d17h2m47s294ms， 且 不 能 为 负 值 。 计 时 器 变量 以 32 位 字 进 行 存储 。 内 
部 表示 方法 为 正 数 的 毫秒 数 。 

计时 器 文本 表达 式 表示 从 0 ~ 1193h2m47s294ms 的 时 间 值 。 可 接受 的 最 小 单位 为 毫秒 。 
文本 表达 式 中 所 用 的 标准 时 间 单 位 见 表 4-20。 
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zx 4-20 ”常用 时 间 表 达 单 位 





& 


时 间 单位 di 时 间 单位 di 明 
Day 4 “d” 前 必须 为 天 数 Second 字母 “s” 前 必须 为 种 数 





AW | 
& 
LE 


Hour ”前 必须 为 小 时 数 毫秒 字母 “ms” 前 必须 为 毫秒 数 


时 间 文 本 表达 式 必 须 以 “T#” 或 “TIME#” 前 级 开头 。 前 级 和 单位 字母 不 区 分 大 小 写 。 
菏 些 单位 可 能 不 会 显示 。 

示例 : 

T41 HA50MS-1h 450ms 

timet] H3 M-1h 3min 

注意 : 


表达 式 “0” 不 表示 时 间 值 ， 而 表示 整 型 常量 。 
4.6.1 TOF 


TOF HANABI AIEE DUBEXAAHEE]A-41, Bd 4-43 和 图 4-44 所 示 ， 时 序 图 如 
图 4-42, ， 结 构 化 文本 如 图 445 ， 结 果 如 图 446 所 示 。 参 数 见 表 4-21。 





IN 
| | | | | | | 
| | POM 
Q | | WS] 
E] EE p | 
ACE i NS | 
NEN tr 
ET I | | | | 
mE | | | 
UE HER 





图 4-44 ”功能 块 图 
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MaxTime := Tf$32s; 

TOF 1(in, MaxTime): 
output := TOF 1.Q; 
elapse := TOF 1.ET; 


D C N pm 





void TOF 1(BOOL IN, TIME PT) 
Type : TOF, Off-delay timing 


R| 4-45 ”结构 化 文本 


园 变量 监视 器 ee 


全 局 变量 “- Micro810| ”本 地 变量 - Untitled5T | — 系统 变量 -Micn € ? 


+ - 
i 


ot - ett - et 
Pw NA | 加 |soo | 
N/À 


MaxTime T#3s TIME 


output 4 NZA BOOL 
elapse TH2s18ms N/À TIME 
+ TOF 1 i " TOF 





图 4-46 ”结果 


表 4-21 $ — 8 





参数 ”| 参数 类 型 | 数据 类 型 
E yu A N Es u 人 、 增 
IN 输入 BOOL um UN á iii deem 
WREE, FEFE EAK SS 





PL 输入 TIME 最 大 编程 时 间 
Q 输出 BOOL 如 果 为 TRUE: 总 时 间 未 过 


当前 已 过 去 的 时 间 。 值 的 可 能 范围 从 0ms ~ 1193h2m47s294ms 
ET 输出 TIME 注意 ; 如 果 对 本 块 使 用 EN 参数 ， 则 计时 器 在 EN 设 为 TRUE 时 开始 递增 ， 
即使 将 EN 设 为 FALSE 也 继续 递增 


4.6.2 TON 


TON TE A SETTE EIL d XE TH 

ANSETEFHBERESEGEBEJER] (LD) 中 的 TON 功能 块 。 如 末 的 确 执 行 了 此 操作 ， 则 TON 
计时 副将 在 延 时 时 间 之 后 继续 。 

例如 : 梯级 1 包含 一 个 跳 转 ; 梯级 2 包含 一 个 TON 功能 块 ， 延 时 时 间 为 10s; 局 用 从 榜 
级 1 到 标 级 3 WERE 在 30s 后 笨 用 跳 转 ， 延 时 时 间 将 为 30s， 而 非 延 时 时 间 中 定义 的 10s。 
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功能 块 如 图 447， 时 序 图 如 图 448， 和 梯形 图 如 图 4-49， 结 构 化 文本 如 图 4-50， 运 行 结 
如 图 4-51 所 示 ， 参 数 见 表 4-22, 


IN | | 





图 4-47 功能 块 
图 4-48 ”时 序 图 





图 4-49 梯形 图 


1; MaxTime := T£3s; 

2: TON 1(in, MaxTime); 
3i output := TON 1.Q; 
q: 


elapse := TON 1.ET; 





图 4-$0 ”结构 化 文本 


MaxTime 


output 
elapse T#1s493ms N/À 


* TON 1 
[—— 8—— — 





azo 


图 4-51 结果 
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R42 $ 8 














参数 说 明 
如 果 是 上 升 沿 ， 内 部 计时 器 开始 递增 

如 果 是 下 降 沿 ， 停 止 并 重 置 内 部 计时 器 
最 大 编程 时 间 
Q 输出 BOOL 如 果 为 TRUE， 则 设 定 的 时 间 已 过 


当前 已 过 去 的 时 间 。 值 的 可 能 范围 从 Oms ~ 1193h2m47s294 ms 
ET 输出 TIME HE: 如 果 对 本 块 使 用 EN 参数 ， 则 计时 器 在 EN 设 为 TRUE 时 开始 递增 ， 
即使 将 EN 设 为 FALSE 也 继续 递增 


4.7 高 速 计数 器 指令 


4.7.1 HSC 


HSC 将 高 预 设 、 低 预 设 和 输出 源 值 应 用 到 高 速 计 数 磊 。 功 能 块 如 图 4-$2、 图 4-33 ， 梯 
形 图 如 图 4-54， 结 构 化 文本 如 图 4-55 所 示 ， 参 数 见 表 4-23 。 < 
配置 可 编程 限 位 开关 (PLS): 

高 速 计数 融 具 有 用 于 实施 可 编程 限 位 开关 (PLS) 的 附加 操 
作 模 式 。PLS 功能 用 于 将 高 速 计数 需 配 置 为 用 作 PLS 或 旋转 凸轮 
FÆ., PLS 功能 最 多 支持 255 对 高 预 设 和 低 预 设 ， 可 供 您 在 需要 
多 对 高 预 设 和 低 预 设 时 使 用 。 

在 HSC 中 启用 PES. 

PLS 模式 仪 可 与 Micro800 控制 疾 的 HSC 共同 运行 ， 并 且 必 


须 在 HSC 中 启用 ,方法 是 将 HSCAppData. PLSEnable 参数 设置 为 
True 。 ice 











图 4-53 ”功能 块 
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图 4-54 EE 


1} HSC ltlenable, hc, had, hsi, pd): 
| sts := HSC 1.3ts; 


HSC iN 
void HSC 1(BOOL Enable, USINT HscCmd, HSCAPP HscAppData, HSCSTS HscStsInfo, PLS[1..1] PlsData, UINT — ADI PIsD 
Type : HSC, Apply high/low presets and output source to high-speed counter. 





K] 4-55 ”结构 化 文本 


表 4-23 $ 数 


功能 块 局 用 

Enable 输入 BOOL M Enable = TRUE 时 ， 执 行 HSC 命令 参数 中 指定 的 HSC 操作 
M Enable = FALSE 时 ， 不 发 布 任何 HSC 命令 

HscCmd 输入 USINT 向 HSC 发 布 命令 


HSCAppData HSCAPP HSC 应 用 程序 配置 (通常 仅 需 一 次 ) 














HSCStsInfo 输入 HSCSTS HSC 动态 状态 ， 在 HSC 计数 期 间 不 断 更 新 
DINT 
PlsData 输入 可 编程 限 位 开关 (PLS) 数据 结构 

UDINT 

Sts 输出 | UNT ”| HSC 执行 状态 

ENO 输 出 BOOL 局 用 输出 

仅 适用 于 LD 程序 
启用 PLS 时 的 HSC 操作 : 


PLS 功能 可 与 所 有 其 他 HSC 功能 一 起 使 用 ， 包 括 能 够 选择 通过 哪个 HSC 事件 来 生成 用 
PUB. CAH PLS 功能 上 且 控 制 顶 处 于 运行 模式 下 时 ，HSC 对 传人 脉冲 计数 ， 并 发 生 以 下 
事件 。 

e 当 计 数 达 到 PLS 数据 中 定义 的 首 个 预 设 (HSCHP 或 HSCLP) 时 ,将 通过 HSC f 
(HSCAPP. OutputMask) 写 入 输出 源 数 据 (SCHPOutput 或 HSCLPOutput ) 。 

o 此 时 ，PLS 数据 中 定义 的 下 个 预 设 (HSCHP 和 HSCLP) 将 变 为 活动 的 。 

e 当 HSC 计数 至 新 预 设 时 ， 将 通过 HSC 掩 码 写 入 新 的 输出 数据 。 
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e 此 过 程 会 继续 ， 和 直至 载 作 PLS 数据 块 中 的 最 后 一 个 元 和 又。 

e 此 时 ，PLS 数据 块 中 的 活动 元 系 会 重 置 为 零 。 

。 此 行为 称 作 循环 操作 。 
示例 : 如 何 创建 高 速 计数 冲 ( HSC) 程序 

本 例 展示 了 如 何 创 建 使 用 正 交 编码 右 并 具有 可 编程 限 位 开关 (PLS) 功能 的 高 速 计 数 体 
(HSC) 程序 。 如 图 4-56 所 示 。 任 务 见 表 4-24。 

















K] 4-56 ”示例 图 


表 4-24 任务 列表 


I 创建 梯形 图 并 添加 变量 测试 程序 并 运行 高 速 计数 器 


2 将 值 分 配给 HSC 变量 5 添加 可 编程 限 位 开关 (PLS) 功能 
3 分 配 变量 并 生成 程序 


高 速 计数 器 程序 示例 采用 HSC 功能 块 和 带 相 位 输入 A 与 B AESI Ao IES miD 
确定 旋转 方向 和 旋转 设备 〈 例 如 车 床 ) 位 置 。 双 向 计数 器 将 对 正 交 编码 器 的 旋转 计数 。 

以 下 正 交 编码 顺 连 接 到 输入 0 和 1。 计数 方 品 由 A 和 B 之 间 的 相位 角 决 定 : 

e 如 果 A 先 于 B， 则 计数 器 递增 。 

e 如 有 果 B 先 于 A， 则 计数 器 递减 。 

创建 高 速 计数 器 (HSC) 程序 : 

执行 以 下 任务 以 创建 、 生 成 和 测试 HSC 程序 ， 然 后 添加 PLS 功能 。 
示例 : 如何 添加 可 编程 限 位 开关 (PLS) 功能 。 

本 例 展示 了 如 何 将 可 编程 限 位 开关 (PLS) 功能 添加 到 HSC 程序 。 
用 于 计数 器 设置 的 变量 值 : 

e MyAppData. PlsEnable 用 于 启用 或 禁用 PLS 设置 。 如 果 使 用 了 MyAppData 变量 ， 则 应 
HEBREAN FALSE (已 禁用 )。 

e MyAppData. HscID 用 于 指定 基于 模式 和 应 用 程序 类 型 应 使 用 哪些 般 入 式 输入 。 请 参见 
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HSC 输入 和 配 线 图 以 了 解 可 使 用 的 各 种 ID ARARA MERE c 
e 如 有 使 用 ID 0， 则 不 能 在 同一 个 控制 右上 使 用 ID 1， 因 为 输入 已 被 “ 重 置 ”和 “ 保 
E EH. 
e MyAppData. HscMode 用 于 指定 HSC 将 用 于 计数 的 操作 类 型 。 请 参见 HSC 模式 
(HSCAPP. HSCMode ) 。 
启用 PLS: 
1. 在 项 目 组 织 箱 中， 双击 局 部 变量 以 显示 变量 
2. 局 用 PLS 功能 : 
在 MyAppData. PlsEnable 变 
3. BOE P E: 
在 MyAppData. OFSetting 的 “初始 值 ”字段 中 ， 键 入 50, 
在 MyAppData. UFSetting 的 “初始 值 ”字段 中 ， 键 人 -50。 
4. 如 采 要 使 用 输出 ， 请 配置 输出 掩 码 。 
结果 如 图 4-57 所 示 。 








页 面 。 





量 的 “初始 值 ” 字 段 中 ， 选 择 TRUE, 


Progl-POU Micro830 Progl-VAR x 


| Mylnfo 


了 Y Ca 

| n 
0 MyPL 
LS 





K] 4-57 结 





在 本 例 中 ，PLS 变量 具有 维度 [1 4]. KERA, HSC 可 以 具有 四 对 高 预 设 和 低 预 
Wt. HUSKY OFSetting， 低 预 设 则 应 始终 高 于 UFSetting。HscHPOutPut 值 和 
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HscLPOutPut 值 将 确定 在 达到 高 预 设 和 低 预 设 时 会 开局 的 输出 。 
示例 : 可 编程 限 位 开关 (PLS) 已 启用 。 
本 主题 描述 了 使 用 特定 HSC 和 PLSData 参数 值 启用 PLS 后 的 结果 。 
HSC 参数 值 : 
本 例假 定 以 下 HSC 参数 使 用 这 些 值 。 
e HSCApp. OutputMask = 31 
e HSCApp. HSCMode = 0 
e HSC (XPE RIAIR h 0...4 
PLSData 参数 值 : 
本 例假 定 变 量 (HSC _ PLS) 的 PLSData 参数 如 图 4-58 所 示 配 置 。 
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PLS 局 用 结 
在 本 例 中 ， 将 发 生 以 下 事件 。 
e 当 梯 形 逻 辑 首次 运行 时 : HSCSTS. Accumulator = 1， 这 意味 着 所 有 输出 均 会 关闭 。 
e ^4 HSCSTS. Accumulator = 250 时 ， 将 通过 HSCAPP. OutputMask 发 送 HSC _ PLS 
. HSCHPOutput， 并 激发 输出 0 和 1。 
e 当 HSCSTS. Accumulator 达到 500, 750 和 1000 时 将 反复 通过 输出 措 码 发 送 高 预 设 输 
出 ， 而 控制 带 分 别 激发 输出 0...2、0...3 和 0...4。 
e 在 整个 操作 完成 后 ， 该 周期 将 重 置 并 从 HSCSTS. HP = 250 开始 重复 。 
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48 高 速 计数 器 指令 


4.8.1 IPIDCONTROLLER 


IPIDCONTROLLER 用 于 比例 积分 微分 (PID) ZEE E, E E E 
诸如 温度 、 压 力 、 液 面 或 流速 等 物理 属性 。 如 图 4-59 Hp, 2 PIDCONTROLLER 
数 见 表 4-25, 

IPIDCONTROLLER 功能 块 语 言 示例 

功能 块 图 如 图 4-60， 梯形 图 如 图 4-61， 结 构 化 文本 如 图 4- 

2， 结 果 如 图 4-63 所 示 。 

( x 与 之 等 效 的 ST IPIDControllerl 是 IPIDController 块 的 
实例 * ) 

IPIDControllerl (Proc, SP, FBK, Auto, Init, G In, A 
Tune, A  TunePar, Er ); 

Out process : = IPIDControllerl. Output ; ATPurameters 

A Tune Warn; -IPIDControllerl. ATWarning ; 

Gain Out : = IPIDControllerl. OutGains ; K] 4-59 ”功能 块 

表 4-25 参 数 











PR 说 明 
功能 块 局 用 
当 EN = TRUE 时 ， 执 行 函数 
当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 函数 
仅 适 用 于 LD 程序 
Process 流程 值 ， 是 根据 流程 输出 测量 到 的 值 
SetPoint 设置 点 
FeedBack 输入 REAL Pita Fs 是 应 用 于 流程 的 控制 变 ^t HJ [EE 


例如 ， 反 馈 可 以 为 IPIDCONTROLLER 输出 


PID 控制 器 的 操作 模式 : 
Auto 输入 BOOL e TRUE- 控 制 器 以 正常 模式 运行 
eFALSE- 探 制 器 导致 将 R 重 置 为 跟踪 ( F-GE) 


值 的 更 改 (TRUE 更 改 为 FALSE 或 了 FALSE 更 改 为 TRUE) 导致 在 相应 循环 
期 间 控 制 带 消除 任何 比例 增益 。 同 时 还 会 初始 化 AutoTune 序列 


Gains 输入 GAIN PID IPIDController 的 增益 PID 


Initialize 输入 BOOL 





AutoTune 输入 BOOL 当 设 置 为 TRUE H. Auto 和 Initialize 为 FALSE 时 ， 会 启动 AutoTune 序列 
ATParameters 输入 AT Param 自动 调节 人 参数 


输出 输出 来 自控 制 器 的 输出 值 


AbsoluteError 输出 REAL 来 自控 制 器 的 绝对 错误 (Process ? SetPoint) 
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( 续 ) 
说 明 
(ATWaming) 自动 调节 序列 的 警告 。 可 能 的 值 有 : 
。0- 没 有 执行 自动 调节 
ATWarnings e 1-A4b-T B SS TERA 
。2- 已 执行 目 动 调节 


e -1-ERROR 1 输入 目 动 设置 为 TRUE， 不 可 能 
e -2-ERROR 2 自动 调节 错误 ，ATDynaSet 已 过 期 


OutGains 输出 在 AutoTune 序列 之 后 计算 的 增益 


ENO 输出 BOOL 局 用 输出 
仅 适 用 于 LD 程序 








图 4-60 功能 





图 4-61 HEK 
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IPIDCONTROLLER 1(pro, sp, fb, auto, init, gains, autotune, atp, em); 
output := IPIDCONTROLLER 1.Output; 

ae := IPIDCONTROLLER 1.ÀbsoluteError; 

atw := IPIDCONTROLLER 1.AÀTWarning:; 

og := IPIDCONTROLLER 1.0utGains; 


es 


IPIDCONTROLLER 1X 


void IPIDCONTROLLER | 1(REAL Process, REAL SetPoint, REAL FeedBack, BOOL Auto, BOOL I 
Type : IPIDCONTROLLER, Proportional Integral Derivative. 





图 4-62 ”结构 化 文本 


局 变量 监视 器 回回 四 
”全 局 变量 . Micro810| 。 本 地 变量 -UnttledST - Micro81 | € » 
ZHE 
- gët - pe 
HighLimit 10.0 
X 15.0 REAL 
LowLirmit 5.0 REAL 
HysteresisV alue 2.0 REAL 
DutputH v BOOL 
output Ed BOOL 
DutputL [] BOOL 
+ LIM ALRM 1 ái m LIM_ALRk ~ 


axo | 





图 4-63 ”结果 图 


4.8.2 GAIN PID 数据 类 型 


GAIN PID 数据 类 型 ， 见 表 4-26, 
表 4-26 GAIN PID 数据 类 型 








参 Æ 数据 类 型 Ui H 

作用 类 型 : 

e TRUE- 正 向 作用 (输出 与 误差 沿 同一 方向 移动 )。 也 就 是 说 ,实际 的 过 程 值 要 大 
DirectActing BOOL 于 设 定 值 ， 并 且 适 当 的 控制 部 操作 会 增加 输出 〈 例 如 : 降温 ) 


eFALSE- 反 回 作 用 〈 输 出 与 误差 沿 相 反方 向 移动 ) 。 也 就 是 说 ， 实 际 的 过 程 值 要 大 
于 设 定 值 ， 并 且 适 当 的 控制 融 操 作 会 降低 输出 (例如: 加 热 ) 


ProportionalCain REAL PID 的 比例 增益 ( > = 0.0001) 


第 4 曹 Micro800 控制 融 的 指令 系统 11s 





( 续 ) 
参 数 数据 类 型 说 明 
TimelIntegral REAL PID 的 时 间 积 分 值 ( > = 0.0001) 
NT PID 的 时 间 微 分 值 ( > 0.0) 
ee PID 的 微分 增益 ( > 0.0) 


4.8.3 AT _Param 数据 类 型 


AT _ Param 数据 类 型 参数 ， 见 表 4-27。 
表 4-27 AT Param 数据 类 型 


Loud REAL 自动 调节 的 加 载 参数 。 它 是 启动 AutoTune 时 的 输出 值 
Deviation 自动 调节 的 偏差 。 这 是 用 于 评估 AutoTune 所 需 噪声 频带 的 标准 偏差 
pe AutoTune 的 步 长 值 。 必 须 大 于 噪声 频带 并 小 于 ? Load 
ATDynamSet 放弃 自动 调节 之 前 等 待 的 时 间 (以 秒 为 单位 ) 


指示 在 AutoTune 序列 之 后 是 否 要 将 输出 值 重 置 为 堆 : 
ATReset BOOL e TRUE- 将 输出 重 置 为 零 
。 FALSE- 将 输出 保留 为 Load fH 


示例 : 如 何 创 建 操 作 值 的 反馈 回路 如 图 4-64. 所 示 。 
通过 添加 操作 值 的 反馈 回路 可 提供 MV 的 最 大 值 和 最 小 值 ， 从 而 防止 调节 过 头 。 


(1) 温度 反馈 回路 示例 

在 温度 控制 过 程 开 始 时 ， 过 程 值 (PV) 和 设 定 点 值 (SP) 之 间 的 差异 较 大 ， 如 图 4-65 所 
示 。 在 此 温度 反馈 回路 示例 中 ，PV 从 0 摄氏 度 开始 ， 向 40 摄氏 度 的 SP (EE D. dei 
意 ， 蜗 操作 值 和 低 操 作 值 (MV) 之 间 的 波动 会 随时 间 推 移 而 减少 并 逐渐 稳定 。MYV 的 行为 取 
决 于 各 个 P、I 和 D 参数 中 使 用 的 值 。 


Temperature feedback: Process Value (PV) 








输出 





Input 





Temperature 
， Thermal 
Contact 
50% 
Control Signal: Manipulated Value (MV) a 时 间 
图 4-64 ”温度 反馈 回路 示例 图 4-65 ”温度 反馈 回路 示例 


(2) 具有 反馈 回路 的 IPIDController 
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如 图 4-66 所 示 功 能 块 图 包括 操作 值 的 反馈 回路 ， 它 通过 提供 MV 的 最 大 值 和 最 小 值 来 





防止 调节 过 头 





图 4-66 ”功能 块 图 


通过 IPIDController 功能 块 实现 目 动 调节 . 
可 在 控制 程序 中 使 用 IPIDController 功能 块 的 AutoTune 参数 来 实现 上 自动 调节 。 
(3) 目 动 调节 要 求 和 建议 
下 面 总 结 了 成 功 实施 上 自动 调 广 的 要 求 和 建议 。 
e 日 动 调 市 必须 使 控制 回路 的 输出 发 生 振荡 ， 这 意味 着 必须 足够 频繁 地 调用 IPIDCon- 
troller ， 以 对 振 汤 进行 充分 采样 。 
e IPIDController 指令 块 必须 以 相对 恒定 的 时 间 间 隔 执 行 。 
e 将 程序 的 扫描 时 间 配 置 为 小 于 振荡 周期 的 一 半 。 
e 可 考虑 使 用 结构 化 文本 中 断 〈STI) 指令 块 来 控制 IPIDController 指令 块 。 
可 在 主 程序 外 部 深 加 UDFB 以 执行 专门 的 功能 ， 例 如 转换 单位 或 传输 值 。 
示例 : 如 何 将 UDFB 添加 到 PID 程序 
(1) 传输 目 动 调 市 增益 值 


该 UDFB 将 Autotune 增益 值 传 输 到 My _ GainTransfer， 从 而 使 控制 融 可 以 使 用 该 值 。 如 
图 4-67 所 未 O 





图 4-67 f£ E SUUS EO a ELS 


(2) 将 操作 值 转换 为 数字 输出 
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此 UDFB 将 操作 值 (MV) 转换 为 数字 输出 (DO) ， 从 而 可 用 其 控制 数字 输入 na (DD; 
如 图 4-68 所 示 。 





图 4-68 ”操作 值 转换 为 数字 输出 


(3) 将 操作 值 转换 为 模拟 输出 
此 UDFB 将 操作 值 (MV) 转换 为 模拟 输出 (A0)， 从 而 可 用 其 控制 模拟 输入 ( AT)。 如 
图 4-69 所 不 。 





图 4-69 ”操作 值 转换 为 模拟 输出 


4.9 ”运动 控制 指令 


4.9.1 MC Halt 








MC _ Hat 命令 受 控制 的 运动 停止 。 在 正常 操作 条 件 下 ,使 用 MC Hat 来 停止 轴 。 轴 状 
态 更 改 为 DisereteMotion， 直 至 速率 为 零 。 当 速率 达到 —— ue 
零 时 ，Done 将 设置 为 TRUE， 并 且 轴 状态 更 改 为 T 
Standstill 。 功 能 块 如 图 4-70 所 示 。 

1. MC Halt 操作 

在 轴 减 速 期 间 可 以 执行 其 他 运动 命令 ， 而 这 将 中 
IE MC Hal 功能 块 。 

如 果 在 轴 正 处 于 Homing 状态 时 发 布 MC _ Halt 功 
能 块 ， 则 该 功能 块 会 报告 错误 ， 而 归 位 进程 不 会 中 
断 。 

2. 参数 

详 见 表 4-28 。 





图 4-70 功能 块 
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A428 $ 数 
参数 参数 类 型 | 数据 类 型 说 明 
功能 块 启 用 
当 EN = TRUE H MC Halt 计算 
T TN Won EE 二， 执行 当前 alt 计算 
当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
AxisIn 输入 AXIS REF 另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
当 为 TRUE 时 ， 在 上 升 沿 开始 运动 
Execute 输入 BOOL 注意 : 在 归 位 期 间 执 行 MC. Halt Ff, MC _ Hat 将 被 设置 为 MC FB 
ERR _ STATE， 并 且 归 位 进程 继续 
减速 的 值 RANEE) (减少 电机 的 能 量 ) 
Deceleration 输入 注意 : 如 果 Deceleration < = 0 且 轴 未 处 于 Standstill JRA, WJ MC — 
Halt 将 被 设置 为 MC FB ERR RANGE 
加 加 速度 的 值 ( 始终 为 正 值 ) 
Jerk 注意 : 如果 Jerk < 0 且 轴 处 于 Standstill 状态 ， 则 MC — Halt 将 被 设置 
JjMC FB ERR RANGE 
BufferMode 未 使 用 。 该 模式 始终 为 MC _ Aborting 
启用 输出 
ENO l 
仅 适 用 于 LD 程序 
LD f£ 的 Axis 输出 为 只 读 
AXIS REF 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 
男 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
Active 输出 BOOL 表示 功能 块 可 控制 轴 
Command 
输出 BOOL 命令 已 被 其 他 命令 或 Error Stop 中 止 
Aborted 
FALSE- 没 有 错误 
Error ` Sci 
TRUE- 检 测 到 错误 
错误 标识 
ErrorID eu 
另 请 参见 运动 控制 功能 块 错误 ID 





3. MC Halt 功能 块 语言 示例 
梯形 图 如 图 4-72, ， 绪 构 化 文本 如 图 4-73 ， 结 采 如 图 4-74 所 示 。 


功能 


块 图 如 图 4-71 , 
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图 4-71 功能 





图 4-72 BE 


Deceleration Halt := 10.0; 

Jerk Halt :- 10.0; 

MC Halt 1(Àxisi,Execute Halt,Deceleration Halt,Jerk Halt,BufferMode 
Done Halt := MC Halt i1.Done; 

Busy Halt := MC Halt 1.Busy; 

Active Halt := MC Halt 1.àÀctive; 

Commandàbort Halt := MC Halt 1.Commandàborted; 

Error Halt :- MC Halt 1.Error; 

ErrorID Halt :- MC Halt 1.ErrorID; 


mU Dart i 






void MC Halt 1(AXIS REF AxisIn, BOOL Execute, REAL Deceleration, REAL Jerk, SINT BufferMode) 
Type : MC Halt, Commands a controlled motion stop. The axis is moved to the state Discrete Motion, until th 





图 4-73 ”结构 化 文本 
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Micro850 - 轴 监 视 器 


ZEX): Axisl 


BA: 


Er MEN REN rm 
Decelera&on, Halt 10.0 
Jerk Halt 10.0 
BufferMode Halt 0 
Busy. Halt 
CommandAbort Hz 
Error Halt 





EEEBEEEEEE 








-42223.86 mm MAREE: 413.185 mm/sec 


0.0 mm T : 0.0 mm/sec 





K474 结 
4.9.2 MC Power 


MC Power 命令 轴 执 行 < search home > JF 7j, JW FE 

列 的 详细 信息 依赖 于 制造 商 ， 可 根据 轴 参 数 进行 设置 。 
“Position ”输入 用 于 在 检测 到 参考 信号 且 达 到 配置 的 

Home 偏 移 时 设置 绝对 位 置 。 功 能 块 如 图 4-75 所 示 。 

1. MC Home 操作 

发 布 MC Power 后 ， 轴 Homed 状态 会 重 置 为 0 (未 
归 位 )。 多 数 情况 下 ， 轴 接 通 电源 后 ， 需 要 执行 MC _ 
Home 功能 块 ， 才 可 以 校准 轴 位 置 和 归 位 参考 。 

MC Home 功能 块 仪 可 使 用 MC. Stop 或 MC _ Power 














位 位 置 会 被 视 为 无 效 并 清除 轴 的 "-- 1 状态 
2. 参数 


参数 详 见 表 4-29 O 


表 4-29 $ 数 
$ Gk | 参数 类 型 | 数据 类 型 doo 


功能 块 启用 

当 EN = TRUE 时 ,执行 当前 MC. Home 计算 
当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 

EHF LD 程序 


AxisIn 输入 AXIS_REF | 5H AXIS. REF 数据 类 型 
Execute 输入 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 在 上 升 沿 开始 运动 
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(£2) 
$2 —JX Ui W 
当 检测 到 参考 信号 是 达 到 配置 的 主 偏 移 时 设置 绝对 位 置 
在 位 置 从 用 户 位 置 转换 到 PTO 脉冲 时 ， 此 输入 的 值 范围 为 
Position —0x40000000 -0x40000000 实际 值 脉冲 。 设 置 软 限制 内 的 位 置 值 
无 效 的 输入 值 导致 产生 了 错误 
错误 ID = MC. FB. ERR. PARAM 
— 归 位 模式 的 枚 举 输入 
omin ode 
i 请 参见 归 位 模式 
BufferMode 未 使 用 。 该 模式 始终 为 mcAborting 
"- 启用 输出 
仅 适 用 于 LD 程序 
LD fg J Axis 输出 为 只 读 
i ET 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 
另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
Done BOOL 当 为 TRUE 时 ， 归 位 操作 会 成 功 完 成 且 轴 状态 设置 为 Standstill 
Active 输出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 表 示 功 能 块 可 控制 轴 
Command 
k E : 给 出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 表 示 命 令 已 被 其 他 命令 或 Error Stop 功能 块 中 止 
Orte 
Error 当 为 TRUE 时 ， 表 示 检 测 到 错误 
ErrorID 单位 。 | ”错误 标识 。 另 请 参见 运动 控制 功能 块 错误 四 


3. MC Home 功能 块 语言 示例 
功能 块 图 如 图 4-76， 梯形 图 如 图 4-77 ， 结 构 化 文本 如 图 4-78， 结 果 如 图 4-79 和 图 4-80 
所 示 。 





图 4-76 ”功能 
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图 4-77 BINE 


Position Home := -S0000.0; 

HomeMode Home := 45; (*1*) 

Mc Home 1í([Àxisl,Execute Home,Position Home,HomeMode Home,BufferMode Home); 
Done Home := MC Home 1.Done; 

Busy Home := MC Home 1.Busy; 

Active Home := MC Home 1.Àctive; 

Commandàbort Home := MC Home 1.CommandAborted; 

Error Home := HC Home l.Error: 

ErrorID Home := MC Home 1.ErrorID; 


void MC Home 1(AXIS REF AxisIn, BOOL Execute, REAL Position, SINT HomingMode, SINT BufFerMoade? 
Type : MC. Home, Commands the axis to perform the home searching sequence 








图 4-78 ”结构 化 文本 





— 


Axis State: Homing 


Axis Homed: No 
Movement: Constant Velocity 


Error Description: 


Position and Velocity 


Command Position: -176.07 mm Command Velocity: -25.0 mm/sec 


Target Position: 0.0 mm Target Velocity: -25.0 mm/sec 


图 4-79 结 


第 4 音 Micro800 控制 器 的 指令 系统 : 123 - 


| Name Logical Value | Physical Value | Lock | Data l 
" zo - gt -6m c ue 
MEM ER CHEESE BLOSS 





K] 4-80 结 


4.9.3 MC oolute 


MC  MoveAbsolute 命令 受 控 制 的 运动 到 指定 的 绝对 位 置 ， 其 功能 块 如 图 4-81 所 
不 。 

1. MC MoveAbsolute 操作 

对 于 Micro800 控制 项， 由 于 运动 方向 是 由 当前 位 置 
和 目标 位 置 决 定 的 ， 因 此 会 忽略 MC _ MoveAbsolute 功能 
块 的 输入 速率 符号 。 

对 于 Micro800 控制 项 ， 由 于 仅 有 一 个 数学 解答 能 到 
达 目 标 位 置 ， 因 此 会 忽略 MC  MoveAbsolute 功能 块 的 输 
Jr IRI « 

如 果 在 Micro800 PE MAMIR A Standstill 月 移动 
相对 距离 为 去 时 发 布 MC _ MoveAbsolute 功能 块 ， 则 对 功 

能 块 的 执行 将 直接 报告 为 Done。 

如 果 将 MC — MoveAbsolute 功能 块 发 布 到 非 Homed 位 
置 中 的 轴 ， 则 该 功能 块 将 报告 错误 。 

如 采 未 被 其 他 功能 块 中 止 ， 则 MoveAbsolute 功能 块 会 
以 零 速率 完成 。 图 4-81 JER 

2. 参数 

参数 详 见 表 4-30。 
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X430 $ 数 






































X 说 Hj 
功能 块 启 用 
T 当 EN = TRUE 时 ,执行 当前 MC | MoveAbsolute 计算 
当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
AxisIn 另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
" 当 为 TRUE 时 ， 在 上 升 沿 开始 运动 。 当 发 出 此 执行 命令 或 者 出 现 错误 
Execute 输入 BOOL 
MC FB ERR NOT HOMED 时 ， 轴 应 处 于 归 位 位 置 
Ñ 元 运动 由 未 Y Ui 或 
EEN "T END Er e d £ À 值 或 正 值 ) m 
注意 : 技术 单元 在 轴 的 “运动 -常规 ”配置 页 面 进行 定义 
速率 最 大 值 
Velocity 输入 当 Jerk = 0 时 可 能 不 会 达到 最 大 速率 。 速 率 的 符号 会 被 忽略 ， 运 动 方 
回 由 输入 位 置 来 决定 
l 加 速 的 值 (始终 为 正 值 -可 增加 电动 机 的 能 量 ) 
Acceleration 输入 
用 户 单位 /sec” 
减速 的 值 (始终 为 正 值 -可 减少 电动 机 的 能 量 ) 
Deceleration 输入 
u/ sec? 
加 加 速度 的 值 ( 始终 为 正 值 ) 
u/ sec? 
Jerk 输入 REAL e 2: ; 
注意 : 当 输 入 加 加 速度 的 值 为 0 时 ，Trapezoid 配置 将 由 运动 引擎 来 计 
算 。 当 Jerk > 0 时 ,将 计算 S-Curve 配置 
方向 输入 SINT 此 参数 未 使 用 
BufferMode 输入 SINT 此 参数 未 使 用 
ENO 输出 BOOL 局 用 输出 
仅 适 用 于 LD 程序 
LD 程 jJ Axis 输出 为 只 读 
m m 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 
另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
当 为 TRUE 时 ， 将 达到 命令 位 置 
当 此 轴 的 原 位 输入 配置 为 Enabled 时 ， 则 在 此 操作 位 变 为 TRUE 之 前 ， 
Done 输出 BOOL EIC : 1 ici er 
"UCET d ria e 6f JE D LAIT CELA i 2I 
此 操作 完成 ， 速 率 为 零 〈 除 非 操 作 中 止 ) 
Busy 输出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 功 能 块 未 完成 
Active 输出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 表 示 功 能 块 可 控制 轴 
Command 
i 输出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 表 示 命令 已 被 其 他 命令 或 Error Stop 功能 块 中 止 
orte 
Error 输出 当 为 TRUE 时 ， 表 示 检 测 到 错误 
ER 
ErrorID 输出 RI 





男 请 参见 运动 控制 功能 块 错误 ID 
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3. MC MoveAbsolute 功能 块 语 言 示 例 
功能 块 图 如 图 4-82, HERUR 4-83 ， 结 构 化 文本 如 图 4-84, Zhu 4-85 和 图 4-86 
所 示 。 





图 4-82 ”功能 





图 4-83 $I K 


Position Absolute :* 50000.0; 

Velocity Absolute := 500.0; 

Acceleration Absolute := 1000.0; 

Deceleration Absolute ;= 1000.0; 

Jerk Absolute := 10.0; 

MC MoveAÀbsolute 1(Axisl,Execute Absolute,Position Absolute,Velocity Absolute, 
Acceleration Absolute, Deceleration Absolute,Jerk Absolute,Direction Absolute,BufferMoc 
Done Absolute :- MC Moveàbsoluze 1.Done; 

Busy Absolute := MC MoveAbsolute 1.Busy; 

Active Absolute := MC Moveàbsoilute 1.AÀctive; 

CommandAbort Absolute := MC MoveAbsolute 1.CommandAborted:; 

Error Absolute := MC MoveAbsolute 1.Error:; 

ErrorID Absolute :-" MC MoveAbsolute 1.ErrorID; 


NC MoveAbsolute 
MC. MoveAbsolute 1(AXIS REF AxisIn, BOOL Execute, REAL Positon, REAL Velocity, REAL Acceleration, REAL Deceleration, REAL Jerk, SINT Direction, SI 
Type : MC. MoveAbsolute, Commands a controled motion to a speofied absolute position 


图 4-84 ”结构 化 文本 
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结 来 


图 4-85 








AK 


图 4-86 
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4.9.4 MC MoveRelative 








MC  MoveRelative 在 执行 时 命令 与 实际 位 置 相 对 的 指定 距离 的 受 控 制 运 动 ， 功 能 块 如 图 
4-87 Biz. 

1. MC MoveRelative 操作 

由 于 MC  MoveRelative JJ SE St Hie 2/1 7j [8] BC T 24 
前 位 置 和 目标 位 置 ， 因 此 速率 的 符号 被 忽略 。 

如 采 未 被 其 他 功能 块 中 止 ， 则 MoveRelative 功能 块 会 

如 采 在 Micro800 控制 顶 轴 的 状态 为 StandStill 且 移 动 
相对 距离 为 零 时 发 布 MC _ MoveRelative 功能 块 ， 则 对 功 
能 块 的 执行 将 直接 报告 为 Done。 

对 于 Micro800 控制 顶 ， 由 于 运动 方 回 是 由 当前 位 置 
和 目标 位 置 决 定 的 ， 因 此 会 忽略 MC  MoveRelative 功能 
块 的 输入 速率 符号 。 

2. 参数 

参数 详 见 表 4-31, 




















表 4-31 $ 数 





参 X 说 Hj 
功能 块 启 用 
EN 当 EN = TRUE 时 ， 执 行当 前 MC | MoveRelative 计算 


当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 


AxisIn AXIS REF| BAIL AXIS REF 数据 类 型 
ee BOOL 当 为 TRUE 时 ， 在 上 升 沿 开始 运动 


Distance REAL 运动 的 相对 距离 (以 技术 单元 [v] 为 单位 ) 


速率 最 大 值 (不 一 定 达 到 ) [v/s]。 由 于 运动 方 品 取决 于 输入 为 上 上， 
Velocity 输入 REAL 此 速率 的 符号 会 被 功能 块 忽略 
注意 : 当 Jerk = 0 时 可 能 不 会 达到 最 大 速率 
Acceleration 输入 REAL 加 速 的 值 (可 增加 电动 机 的 能 量 ) [v/s”] 


ee 减速 的 值 (可 减少 电动 机 的 能 量 )[ vs] 
BufferMode 此 参数 未 使 用 


启用 输出 
ENO zm BOOL 3 
LD 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 
。 AN 


当 为 TRUE 时 ， 将 达到 命令 距离 
Done 输出 BOOL |。 如果 轴 的 原 位 输入 已 启用 ， 则 在 Done = True 之 前 ， 必 须 将 原 位 输入 
符号 设置 为 活动 


BOOL 当 为 TRUE 时 ， 功 能 块 未 完成 
Active 输出 BOOL NN TRUE 时 ， 表 示 功 能 块 可 控制 轴 
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(SE) 
$ X 说 明 
Command : í P 
命令 已 被 其 他 命令 或 Error Stop 功能 块 中 止 
Aborted 
Error 当 为 TRUE 时 ， 表 示 检 测 到 错误 
`O — 0 
ErrorID fr 








男 请 参见 运动 控制 功能 块 错误 ID 


3. MC MoveRelative 功能 块 语言 示例 


功能 块 图 如 图 4-88 ,梯形 图 如 图 4-89 ,结构 化 文本 如 图 4-90 ,结果 如 图 4-91 和 图 4-92 所 
IRo 





图 4-88 ”功能 图 





图 4-89 梯形 图 
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Distance Relative := 100000.0; 

Velocity Relative := 300.0; 

Àcceleration Relative := 100.0; 

Deceleration Relative :- 100.0; 

Jerk Relative := 100.0; 

MC MoveRelative l(Axisl,Execute Relative,Distance Relative, 
Velocity Relative,AÀcceleration Relative,Deceleration Relative,Jerk Relative, Buff 
Done Relative := MC MoveReiartive 1.Done: 

Busy Relative := MC MoveRelative 1.Busy; 

Active Relative := MC MoveRelative l.Active; 

Commandàbort Relative :* MC MoveRelestive 1.Commandeborted; 
Error Relative := MC MoveRelative 1.Error; 

ErrorID Relative := MC MoveReletive 1.ErrorID; 






MC Move Relat ive 1 


void MC MoveRelative 1(AXIS REF AxisIn, BOOL Execute, REAL Distance, REAL Velocity, REAL Acceleration, REAL Deceleratioi 
Type : MC. MoveRelative, Commands a controlled motion of a specified distance relative to the actual position at the time of the exe 


图 4-90 ”结构 化 文本 





移动 : 恒定 速率 

elg: 

位 置 和 速率 
命令 位 置 : 60875.58 mm QEF: 300.0 mm/sec 
Bh 100000.0 mm 目标 速率 : 300.0 mm/sec 


图 4-91 结果 
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- Ls 
Ln 


| | 
dL 
aa i d 





图 4-92 结 


4.9.5 MC Power 


MC Power 控制 功率 〈 打 开 或 关闭 ) ， 功 能 块 如 图 4-93 所 示 。 

1. MC Power 操作 

轴 通 电 完 成 后 ， 轴 Homed 状态 会 重 置 为 0 CR 
He). 

MC Power 功能 块 的 Enable Positive 输入 和 
Enable Negative 输入 都 是 级 别 触发 的 ，Enable 输入 
由 OFF 变 为 ON 时 会 对 其 进行 检查 。 未 经 Enable fj 
人 切换 的 Enable Positive 输入 和 Enable — Negative 
输入 的 即时 更 改 未 经 检查 。 

如 采 操 作 过 程 〈 检 测 到 伺服 就 绪 时 ) 中 出 现 断 
电 ， 则 轴 状 态 将 变 为 ErrorStop。 

如 果 调 用 Enable i 7j True 的 MC Power 功能 
块 而 轴 状 态 为 Disabled， 则 轴 状 态 会 在 未 出 现 错误 时 m" 

变 为 StandStill; 在 出 现 错误 时 变 为 ErrorStop, 

每 个 轴 仪 可 发 布 一 个 MC _ Power 功能 块 。 运 动 引擎 会 拒绝 使 用 不 同 的 MC Power 功能 
块 同 时 控制 相同 的 轴 。 

轴 存 在 电源 开 / 关 状态 切换 时 ， 则 不 会 重 置 绝对 轴 位 置 。 
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如 果 调 用 Enable 设置 为 False 的 MC _ Power 功能 块 ， 则 轴 所 有 状态 (包括 ErrorStop ) 
变 为 Disabled, MC _ Power 功能 块 可 以 完成 以 下 任务 : 

在 Enable 设置 为 True 时 接 通 轴 的 电源 ; 为 False 时 切断 轴 的 电源 。 

2. 参数 

参数 详 见 表 4-32, 


表 4-32 $ 数 





参数 参数 类 型 说 明 
功能 块 启用 
当 EN = TRUE 时 ， 执 行当 前 MC Power 计算 
EN 输入 


当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
AXIS. REF | ij, AXIS. REF 数据 类 型 


输入 

输入 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 开 局 电源 
BS BOOL MN TRUE 时 ， 运 动 方向 仅 为 正 
当 为 TRUE 时 ， 运 动 方向 仅 为 负 

BOOL FU i 
仅 适 用 于 LD 程序 
AXIS REF 

男 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
KIRA. 
"e nan 功率 的 状态 : 
当 为 TRUE 时 ， 驱 动 器 通电 完成 
输出 





AxisIn 
Enable 








Enable Positive 


Enable _ Negative 


Axis 


Busy 





BOOL 当 为 TRUE 时 ， 功 能 块 未 完成 
BOOL 当 为 TRUE 时 ， 表 示 功 能 块 可 控制 轴 


BOOL 当 为 TRUE 时 ， 表 示 检 测 到 一 个 错误 


错误 标识 
UINT | m 
另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 


3. MC Power 功能 块 语 言 示 例 
功能 块 图 如 图 4-94， 柳 形 图 如 图 4-95 ， 结 构 化 文本 如 图 4-96, 结果 如 图 4-97 和 图 4-98 
所 不 。 


Active 





Error 


ErrorlD 





图 4-94 功能 图 
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图 4-95 梯形 图 


Positive : 
Negative : 

MC Power lí(Axisl,Enable,Positive,Negative):; 
Status := MC Power 1.S5tatus; 

Busy :- MC Power 1.Busy; 

Active := MC Power 1.Àctive; 

Error :- MC Power 1.Error; 

ErrorID :- MC Power 1.ErrorID; 





MC Power 1 


void MC Power 1(AXIS REF AxisIn, BOOL Enable, BOOL Enable Positive, BOOL Enable Negati 
Type : MC. Power, Controls the power stage (On or Off) 





图 4-96 ”结构 化 文本 






mE 0.0 mm TEX. 0.0 mm/sec 
Bre: 00mm BREE: 0.0 mm/sec 


图 4-97 £4 
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图 4.98 结 


4.9.6 MC ReadParameter 


MC  ReadParameter 返回 特定 于 供应 商 的 参数 的 什 ， 功 
能 块 图 如 图 4-99 所 示 。 

1. MC ReadParameter 操作 

如 果 将 MC — ReadParameter 功能 块 的 Enable 输入 设 为 
False， 那 么 Value 输出 将 被 重 置 为 0。 

仅 文 持 REAL 数据 类 型 。 

2. $38 

参数 详 见 4-33, 图 4-99 ”功能 块 





表 4-33 S 数 


功能 块 启 用 

X EN = TRUE F 行当 前 MC — ReadParameter i 
EN A. Eon: 当 时 ， ll _ ReadParameter 计算 

当 EN = FALSE 时 ， 值 输出 被 重 置 为 0 

仅 适 用 于 LD 程序 


AxisIn 输入 AXIS. REF 另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
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(5) 
参数 数 类 说 明 
Enable 输入 当 为 TRUE 时 ， 可 连续 获取 参数 的 值 
Parameter 参数 标识 
输入 DINT a e 
Number 另 请 参见 运动 控制 功能 块 参 数 编号 
启用 输出 
ENO 输出 BOOL 
仅 适 用 于 LD 程序 
LD 程序 中 的 Axis 输出 为 只 该 
Axis 输出 AXIS REF | a 
另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
Valid 输出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 参 数 可 用 
Busy 输出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 功 能 块 未 完成 
Error BOOL | 4X TRUE 时 ， 表 示 检 测 到 错误 
错误 标识 
ErrorID 输出 
另 请 参见 运动 控制 功能 块 错 误 ID 
fi REAL | mitunter dt cti 


3. MC ReadParameter 功能 块 语 言 示例 
功能 块 图 如 图 4-100， 梯形 图 如 图 4-101， 结 构 化 文本 如 图 4-102， 结 果 如 图 4-103 和 图 
4-104 所 示 。 


^ MC HesdF'srame. 
MC ReadParame. | 


Axis] ems Avi 
. p} Aisin Axis 
— 
Enable ReadParameter b Enable Valid Valid ReadParametr — 
ix Pira Busy 4 Busy_ReadParameter — , 





Error ReadFaramete 


图 4-100 功能 
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E 有 





图 4-101 HK 


ParameterNumber ReadParameter := 11; 

MC ReadParameter l(AÀxisi,Enable ReadParameter,ParameterNumber ReadPar: 
Valid ReadParameter :- MC ReadParameter 1.Valid; 

Busy ReadParameter := MC ReadParameter 1.Busy; 

Error ReadParameter :- MC ReadParameter 1.Error; 

ErrorID ReadParameter := MC ReadParameter 1.ErrorID; 

Value ReadParameter :- MC ReadParameter 1.Value; 


MC ReadParameter 1 
void MC ReadParameter 1(AXIS REF AxisIn, BOOL Enable, DINT ParameterNum 
Type : MC. ReadParameter, Returns the value of a motion specific REAL parameter. 


图 4-102 ”结构 化 文本 





位 置 和 速率 
TIE 1723.6 mm ADEE: 300.0 mm/sec 
目标 位 置 ; 100000.0 mm 目标 速率 : 300.0 mm/sec 


K] 4-103 结 
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Global Variables - Micro850 | Local Variables - N/À | System Variables - 














图 4-104 £5 


4.9.7 MC Reset 


MC Reset 可 通过 重 置 所 有 内 部 轴 相 关 错 误 ， 将 轴 
状态 从 ErrorStop 转换 为 StandStill。 功 能 块 实例 的 输出 
不 会 改变 。 功 能 块 如 图 4-105 所 示 。 

1. MC Reset 操作 

MC Reset 功能 块 仅 可 以 将 轴 的 状态 由 ErrorStop Œ 
置 为 StandStill。 处 于 其 他 状态 (包括 Disabled) 的 MC 
. Reset 功能 块 的 应 用 程序 会 导致 出 现 错误 ， 但 对 正在 进 





行 的 运动 或 轴 的 状态 没有 影响 。 图 4-105 ”功能 块 
2. 参数 


参数 详 见 表 4-34 O 
X434 $ 数 
参 Jm 参数 类 型 | 数据 类 型 说 Hj 


功能 块 启 用 
当 EN = TRUE 时 ， 执 行当 前 MC Reset 计算 





EN 输入 BOOL M 
当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
Execute 输入 BOOL MN TRUE 时 ,将 轴 重 置 在 上 升 沿 
ENO 输出 BOOL FU h 


仅 适 用 于 LD 程序 
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( 续 ) 
$ JW 说 — Hj 
ET LD 程序 中 的 Axis 输出 为 内 读 
另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
Done 当 为 TRUE 时 ， 轴 状态 为 StandStill 
Busy 当 为 TRUE 时 ， 功 能 块 未 完成 
Error 当 为 TRUE 时 ， 表 示 检 测 到 一 个 错误 
错误 标识 





3. MC Reset 功能 块 语 言 示例 


ZEB EHE 4-106, HÆ RAK 4-107， 结 构 化 文本 如 图 4-108, RUR] 4-109 所 示 。 





男 请 参见 运动 控制 功能 块 错误 ID 





图 4-106 ”功能 块 





图 4-107 MJEE 


4.9.8 MC Stop 


Stopping。 任 何 正在 进行 的 功能 块 执 行 都 将 中 止 。 所 有 
功能 块 移动 命令 也 就 忽略 ， 直 至 轴 状 态 转 变 为 Stand- 
still。 如 图 4-110 所 示 。 


轴 处 于 Stopping 状态 时 ， 任 何其 他 运动 功能 块 都 无 法 在 
相同 的 轴 上 执行 任何 运动 。 
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MC Reset 1l(Axisl,Execute Reset); 
Done Reset := MC Reset 1.Done; 

Busy Reset :- MC Reset 1.Busy; 
Error Reset := MC Reset 1.Error; 
ErrorID Reset := MC Reset 1.ErrorID; 





图 4-108 ”结构 化 文本 








图 4-109 结 


MC Stop 命令 受 控制 的 运动 俘 止 ， 并 将 轴 状 态 转 为 


1. MC Stop 操作 
只 要 Execute 输入 高 ， 轴 便 保 持 在 Stopping 状态 。 





如 果 Deceleration EFE, M) MC Stop 功能 块 参数 


取决 于 轴 配 置 紧急 停止 设置 ， 包 括 紧急 停止 类 型 、 紧 急 图 4-110 功能 块 


第 4 3 Micro800 控制 大 的 指令 系统 : 139 . 


停止 减速 和 紧急 停止 加 加 速度 。 
如 果 在 停止 序列 期 间 未 检测 到 错误 ， 则 在 Done 位 置 位 且 Execute 输入 改 为 False 后 ， 轴 
的 状态 会 变 为 StandStill。 

















MC Stop 功能 块 主要 用 于 紧急 停止 功能 或 异常 情况 。 对 于 正常 运动 停止 ， 通 和 常 会 使 用 
MC Hat 功能 块 。 
2. 参数 


参数 详 见 表 4-35 。 


表 4-35 参 数 





参数 说 明 
功能 块 启 用 
EN 当 EN = TRUE 时 ， 执 行当 前 MC Stop 计算 
当 EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
ina) 另 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
Execute 当 为 TRUE 时 ， 在 上 升 沿 开始 操作 


减速 的 值 [ws ] 


Deceleration 








Jerk 加 加 速度 的 值 [v/s ] 


启用 输出 
ENO 输出 BOOL QR 
仅 适 用 于 LD 程序 
LD 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 
Axis 输出 AXIS REF 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 
另 请 参见 AXIS _ REF 数据 类 型 








Active 输出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 表 示 功 能 块 可 控制 轴 
Command "" mi: MUN TRUE 时 ， 表 示 命 令 已 被 MC Power (OFF) 或 ErrorStop 功能 块 
Aborted rp IE 
Error 输出 当 为 TRUE 时 ， 表 示 检 测 到 错误 
误 标 识 
ErrorID 输出 AR 





另 请 参见 运动 控制 功能 块 错误 ID 





3. MC Stop 功能 块 语言 示例 
功能 块 如 图 4-111， 棉 形 图 如 网 4-112， 结 构 化 文本 如 图 4-113 ， 结 采 如 图 4-114 及 图 4- 
115 Brzn e 
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图 4-111 功能 块 





图 4-112 HK 


^. 


Deceleration Stop :- 10.0 
Jerk Stop :- 10.0; 

MC Stop 1(AÀxisl,Execute Stop,Deceleration Stop,Jerk Stop): 
Done Stop :- MC Stop 1.Done; 

Busy Stop := MC Stop 1.Busy; 

Active Stop := MC Stop 1.Àctive; 

Commandàbort Stop := MC Stop 1.CommandàAborted; 

Error Stop :- MC Stop 1.Error; 

ErrorID Stop :- MC Stop 1.ErrorID; 


void MC Stop 1(AXIS REF AxisIn, BOOL Execute, REAL Deceleration, REAL Jerk) 


Type : MC, Stop, Commands a controlled motion stop and transfers the axis to the state Stopping. 





图 4-113 ”结构 化 文本 
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图 4-114 结 








s | ia 


图 4-115 结 
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4.9.9 MC JTouchProbe 


MC  TouchProbe 记录 在 触发 事件 时 的 轴 位 置 ， 功 能 块 如 图 4-116 Bros 

1. MC TouchProbe 操作 

如 有 果 窗 口 方 品 ( 第 一 个 位 置 一 最 后 一 个 位 置 ) 与 
运动 方 回 相反 ， 则 不 会 激活 触摸 探 针 窗 口 。 

如 果 和 窗口 设置 (FirstPosition 或 LastPosition) 无 效 ， 
则 MC _ TouchProbe 功能 块 会 报告 钳 误 。 

如 果 在 同一 个 轴 上 发 布 MC _ TouchProbe 功能 块 的 
第 二 个 实例 ， 并 且 第 一 个 功能 块 实例 处 于 Busy 状态 ， Ee 
则 第 二 个 功能 块 实例 将 报告 错误 。 

一 个 轴 上 只 应 发 布 一 个 MC TouchProbe 功能 块 实 
例 。 





WindowOnly 


FirstPosition 





2. 参数 
参数 详 见 表 4-36. 


图 4-116 ”功能 块 


说 明 





功能 块 启 用 。 当 EN = TRUE 时 ， 执 行当 前 MC _ TouchProbe 计算 。 当 
EN = FALSE 时 ， 不 执行 计算 。 仅 适用 于 LD 程序 








Execute 输入 





当 为 TRUE 时 ， 仅 使 用 窗口 〈 此 处 定义 ) 接受 触发 事件 。 运 动 分 辨 限 
制 为 运动 引 警 间隔， 由 用 户 来 配置 。 对 于 WindowOnly TouchProbe 功能 ， 
FirstPosition 和 LastPosition 激活 均 存 在 与 运动 引擎 间隔 相等 的 最 大 啊 应 时 
[H]fE YS , fh Er (FirstPosition 和 LastPosition) 中 最 大 的 可 能 延迟 可 通 
过 (运动 引擎 间隔 * 移动 速率 ) 来 计算 


触发 事件 从 其 接受 的 窗口 的 开始 位 置 (以 技术 单元 [u] 为 单位 ) 。 窗 
口中 包含 值 














Window Only 输入 





First Position 输入 








从 其 未 接受 触发 事件 的 窗口 的 停止 位 置 (以 技术 单元 Lu] 为 单位 ) 。 
窗口 中 包含 值 


Last Position 





Axis 





尼 用 输出 
ENO BOOL 
仅 适 用 于 LD 程序 


i 输出 AXIS REF LD 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 。 请 参见 AXIS REF 数据 类 型 
Trigger Input 输出 USINT 仅 支 持 艇 入 式 运 动 
Bene 当 为 TRUE 时 ， 会 记录 触发 事件 
Busy 当 为 TRUE 时 ， 功 能 块 未 完成 


id " I | | iE | j ( ) E. HOS Stop HE 天 
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(2) 
参数 参数 类 型 | 数据 类 型 说 明 
Error 输出 BOOL 当 为 TRUE 时 ， 表 示 检 测 到 错误 
ErrorID 给 出 错误 标识 。 另 请 参见 运动 控制 功能 块 错误 TD 
触发 事件 发 生 的 位 置 (以 技术 单元 [u] 为 单位 ) 运动 为 开 环 式 运动 。 
Recorded 给 出 BEAL 发 牛 触发 事件 时 的 轴 位 置 
Paston i 如 果 轴 运动 是 开 环 式 运动 ， 则 为 发 生 触发 事件 时 的 命令 位 置 (不 是 实 


际 位 置 )， 并 假定 驱动 带 与 电机 之 间 没 有 运动 延迟 。 


3. 运动 固定 输入 /输出 
详 见 表 4-37, 
表 4-37 运动 固定 输入 /输出 


运动 信号 PTOO PTOI PTO2 


PTO 脉冲 Output _ 0 Output _ 1 Output2 





PTO 方 回 Output 3 Output. 4 Output 5 











绝对 归 位 开关 Input 2 Input 6 Input _ 10 
fa RET mAT Input. 3 Input 7 Input. ]1 


4. MC TouchProbe 功能 块 语 言 示 例 
功能 块 图 如 图 4-117， 梯形 图 如 图 4-118， 结 构 化 文本 如 图 4-119， 结 有 果 如 图 4-120 和 图 
4-121 所 示 。 





图 4-117 ”功能 块 
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图 4-118 HEE 


FirstPosition TouchProbe := 10000.0; 

LastPosition TouchProbe :* 50000.0; 

HC TouchProbe 1(Axisl,TrigerInp TouchProbe,Execute TouchProbe,WVindovsOnly Touc 
FirstPosition TouchProbe,LastPosition TouchProbe): 

Done TouchProbe :- MC TouchProbe 1.Done; 

Busy TouchProbe := MC TouchProbe 1.Busy; 

Error TouchProbe := MC TouchProbe 1.Error; 

ErrorID TouchProbe := MC TouchProbe 1,.ErrorID; 

RecordPosition TouchProbe := MC TouchProbe i.RecordedPosition:; 








1^be : WC 1oncppkope' Escokqz su 9xlz boeiriou er 9 ruiddel eAeur 
Aolq WC 1oncpprope I(vyxr» KEL YXIRIU rera LINaasNUb' poor Execnre' BOOT Aviuqomouj^' KEYT EkzpbozlfloU KEYT T 





HC loncpbrope T 





图 4-119 ”结构 化 文本 


第 4 竟 Micro800 控制 右 的 指令 系统 : 145 - 





图 4-120 结 








K] 4-121 结 
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4.10 MSGODBUS 通信 指令 


4.10.1 MSG MODBUS 


MSG MODBUS 通过 串 行 端口 发 送 Modbus 消息 ， 功 
能 块 如 图 4-122 所 示 。 

1. MSG MODBUS 操作 

每 个 通道 在 一 次 扫描 中 最 多 可 以 处 理 4 个 消息 请 求 。 
对 于 梯形 图 程序 ， 将 在 梯形 扫描 结束 时 执行 消息 请 求 。 

2. 参数 

详 见 表 4-38。 RR SER 





$2 Æ JE 数据 类 型 说 明 





TURON Eit (IN 从 FALSE 227g TRUE) ， 则 局 动 功能 块 ， 前 提 
是 上 一 操作 已 完成 


IN BOOL 


TRUE- 取 消 功 能 块 的 执行 


Cancel 


定义 结构 输入 (本 地 设备 ) 
LocalCfg MODBUSLOCPARA 定义 本 地 设备 的 输入 结构 
请 参见 MODBUSLOCPARA 数据 类 型 


定义 结构 输入 (目标 设备 ) 
TargetCfg MODBUSTARPARA 定义 目标 设备 的 输入 结构 
请 参见 MODBUSTARPARA 数据 类 型 


MODBUSLOCADDR 是 一 个 大 小 为 125 个 字 的 数组 ， 由 读 取 命令 
LocalAddr MODBUSLOCADDR | 用 来 存储 Modbus 从 站 返回 的 数据 (1 ~ 125 个 字 ) ， 并 由 写 人 命令 


用 来 缓存 要 发 送 到 Modbus 从 站 的 数据 (1 ~ 125 个 字 ) 


TRUE-MSC 指令 已 完成 





FALSE-MSG 指令 未 完成 
TRUE- 发 生 错 误 时 
Error 、 d 
FALSE- 没 有 错误 
当 消 息 传 输 失 败 时 显示 错误 代码 
ErrorID 


请 参见 Modbus 错误 代码 





3. MSG MODBUS 功能 块 语言 示例 
功能 块 图 如 图 4-123 ， 梯 形 图 如 图 4-124 ， 结 构 文 本 如 图 4-125 所 示 。 
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图 4-123 ”功能 块 





图 4-124 $E 


MSG MODBUS 1(in, cancel, lc, tc, la): 
output := MSG MODBUS 1.0; 

error := MSG MODBUS 1.Error; 

ID := MSG MODBUS 1.ErrorID; 


NSG MODBUS 1 
veid MSG MODBUS 1(BOOL IN, BOOL Cancel, MODBUSLOCPARA LocalCfg, MODBUSTARPARA Target Cfg, MODBUSLOCADOR LocalAddr, UINT ADI. 
Type : M5G, MOOBUS, Send a modbus message. 


K| 4-125 结构 化 文本 


由 CO Ne 


4.10.2 配置 Modbus 通信 以 读 取 和 写 入 驱动 器 


这 些 示 例 展示 了 如 何 配 置 Modbus 通信 以 便 使 用 MSG _ MODBUS 功能 块 从 PowerFlex 4 
驱动 融 谈 取 状 态 数据 和 回 其 写 人 控制 数据 。 

1. Micro830 Pilz 

本 示例 使 用 在 第 一 个 插 槽 〈 通 站 5) 中 插 有 SERIALISOL 模块 的 Miero830 filas. C. 


连接 一 个 PowerFlex 40， 但 如 图 4-126 所 示 说 明了 如 何 为 多 点 通信 配 线 。 有 关 其 他 配 线 信 息 ， 
请 参考 用 户 手册 。 
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2. Modbus 读 取 示例 

如 图 4-127 所 示 MSG _ MODBUS 指令 可 用 于 从 PowerFlex 40 驱动 带 读 取 状 态 数 据 。 

驱动 带 状 态 : 

“1807” 指示 驱动 带 

e Du CULO AM); 

e 处 于 活动 状态 (位 1 置 位 ); 

e 被 指示 正 癌 转 动 ( 位 2 ED); 

e 正在 正 问 转动 (位 3 E); 

e 驱动 大 上 菏 些 数字 输入 的 状态 ，278” 
表示 27. 8Hz。 

有 关 人 逻辑 状 态 字 位 、 错 误 代 人 码 说 明 、 指 
示 及 实际 速度 以 及 其 他 状态 代码 的 其 他 信息 ， 
请 参考 PowerFlex 用 户 手 册 。 

3. MSG MODBUS 读 取 配置 图 4-127 读 取 示例 

如 图 4-128 所 示 。 用 于 从 PowerFlex 40 UE 
动 带 读 取 状态 数据 的 MSG_ MODBUS 指令 块 的 变量 选 














F M5G MODBUS 1 MSG MODI ~ Var . 
- De lcfg MODBLISLC ~ Var - 
D2 lcfg.Channel UINT Var 7 

D2 lcfg.TriggerType USINT Var - 

D2 lcfg.Cmd LISINT Var M 

Dz lcfg.ElementCnt LINT Var = 

- D2 Tcfg MODBUST£ ~ "Var Y 
D2 Tcfg.Addr LIDINT Var z 
d D2 Tcfg.Node USINT Var v 

- |D2 laddr VODBLISLC + 
D2 laddr[1] WORD Var 7 
D2_laddr[2] WORD Var X 
D2_laddr[3] WORD Var 7 

D2 laddr[4] WORD Var = 

D2 laddr[5] WORD Var - 


图 4-128 ”变量 选项 
4. MSG _ MODBUS 读 取 变 量 
配置 MSG MODBUS 指令 以 从 PowerFlex 4 驱动 器 读 取 状态 数据 的 变量 
44-39 标 iH 
变量 fi 说 W 
Penal 5 通道 S-SERIALISOL 模块 的 位 置 

















x. TriggerType 0 FALSE-TRUE 4£15 fh /z ax 
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(5E) 
变 E 值 说 Hj 
x. Cmd 3 Modbus KURI “03” - BEBUURE RE FF i 
* . ElementCnt 4 Length 
*. Addr 8449 PowerFlex 逻辑 状态 字 地 址 + 1 
* . Node 2 PowerFlex 节点 地 址 
* laddr [1] | data} PowerFlex 逻辑 状态 字 
x laddr [2] | data} PowerFlex 错误 代码 
* laddr [3] | data! PowerFlex 指示 的 速度 (速度 参考 ) 
* laddr [4] | data] PowerFlex 速度 反馈 (实际 速度 ) 





5. MOV 指令 示例 
如 图 4-129 所 示 使 用 MOV 指令 将 * L1] 数组 值 移 至 一 个 字 的 示例 ， 这 使 您 能 够 直 


接 访 问 各 个 位 。 
Time, ÓnOFF Q 


— 





Logic Sis 7 JO. Embedded. 
Logic, Sts € JO. Embedded 


图 4-129 MOV 指令 示例 
6. Modbus 与 入 示例 
如 图 4-130 所 示 , MSG _ MODBUS 指令 用 于 辐 PowerFlex 40 驱动 需 写 人 控制 数据 。 





图 4-130 Modbus 写 入 示例 


第 4 章 Micro800 控制 器 的 指令 系统 : 15S1 . 


7. MSG MODBUS 写 入 配置 





如 图 4-131 所 示 配 置 MSC _ MODBUS 指令 以 将 控制 数据 写 入 PowerFlex 4 3K34% HJ 2E t 
TIE o 


TS 
ey "7 a 


= D3 kfg MOOBUSLC = Var 
B — o3 kfg.Channel UINT Var * 
B o3 kfordeerrype — usmr Var 
B 03 dg.Cmd va 
BE o3 kfg.Eementcnt Var 
[ ENTHENENEEEEN C: 





EEN: Am 
has 
i 
g 一 
i 





图 4-131 配置 MSG MODBUS 指令 


8. MSG MODBUS 与 入 变量 
KR 4-40 列 出 了 这 些 变 量 及 其 值 并 说 明了 每 个 变量 的 用 途 。 
表 4-40 ”变量 说 明 























变 E 值 说 Hj 
* . Channel 5 通道 S-SERIALISOL 模块 的 位 置 
x. TriggerType 0 FALSE-TRUE 转换 触发 器 
* . Cmd 16 Modbus 函数 代码 “16” - 写 人 保持 寄存 器 
* . ElementCnt 2 Length 
*. Addr 8193 PowerFlex 逻辑 状态 字 地 址 + 1 
* . Node 2 PowerFlex 节点 地 址 
* laddr [1] | data] PowerFlex 逻辑 命令 字 
* laddr [2] | data] PowerFlex 速度 参考 字 
4.11 Ji 


1. 中 断 事件 有 哪些 ? 
2. 利用 定时 中 断 产生 一 个 闪烁 的 频率 。 当 按 下 开关 a 时 开关 接 通 时 ， 闪 烁 频率 减 半 ; 
当 按 下 开关 b 时 ， 又 恢复 成 原 有 的 闪烁 频率 。 
3. 总 结 Micro 800 高 速 计 数 器 的 工作 模式 及 应 用 场合 
S NSRORIDHA EUN AHURUS, 
5. 思考 PID 指令 中 正 反作用 回路 的 选择 与 控制 系统 的 关系 。 


第 SS 普 Micro800 程序 设计 


前 面 介绍 了 PLC 的 硬件 知识 和 指令 系统 后 ， 本 章 将 讲解 PLC 的 程序 设计 方法 。PLC 的 
程序 设计 方法 分 为 经 验 设 计 法 和 有 顺序 控制 设计 法 两 大 类 ， 这 些 设计 方法 对 不 同 广 家 PLC 都 
是 通用 的 。 此 外 ，Micro800 的 编程 软件 CCW ( Connecteel Components workbench) 一 体 化 编 
程 组 态 软 件 为 方便 用 户 的 操作 提供 了 回 导 ， 只 需 根 据 提 示 设 置 相应 的 参数 即 可 完成 一 些 程序 
的 编 与 。 




















5.1 经 验 设计 法 











可 编程 序 控制 器 的 产生 和 发 展 与 继 电 接 触 融 控制 系统 密切 相关 ， 可 以 采用 继 电 接 触 咒 电 
路 图 的 设计 思路 来 进行 PLC 程序 的 设计 ， 即 在 一 些 典 型 梯形 图 程序 的 基础 上 上， 结合 实际 控 
制 要 求 和 PLC 的 工作 原理 不 断 修 改 和 完善 ， 这 种 方法 称 为 经 验 设计 法 。 

下 面 给 出 经 验 设 计 法 中 常用 的 典型 梯形 图 电路 。 


5.1.1 常用 典型 杨 形 图 电路 


l. 局 保 停电 路 

如 图 5-1 所 示 , Tz IO EM DI 00, 其 第 开 触 点 接 通 ， 此 时 没有 按 下 _10 EM _DI_ 
01， 其 第 团 触 点 是 接 通 的 ，_1I0 EM DO _00 线圈 通电 ,同时 _1I0 _EM DO 00 对 应 的 常 
开 触 点 接 通 ; 如 采 放 开 _IO EM _DI_00,“ 能 流 ” 经 _10 EM DO _00 常 开 触 点 和 _10 _ 
EM DI 01 流 过 IO EM DO 00, IO EM DO 00 仍然 接 通 ， 这 惑 是 “ 目 锁 ”或 
“ 目 保 持 ” 功 能 。 按 下 _IO EM DI OI, KA AARAA, IO EM DO _ 004 "Br 
电 ”， 其 肖 开 触 点 断 开 ， 此 后 即使 放 开 _I0 EM DI 01, IO EM DO 00 也 不 会 通电 ， 
这 就 是 “ 俘 止 ”功能 。 


-. JO EM DI (0D -]O EM DI M -.JO EM DO 00 


LS 
.JO EM DO 00 


图 5-1 局 保 停 电路 











通过 分 析 ， 可 以 看 出 这 种 电路 具备 局 动 ( I0 EM DI 00), 保持 ( IO. EM DO 
00) 和 停止 ( IO. EM DI 01) 的 功能 ， 这 也 是 其 名 称 的 由 来 。 在 实际 的 电路 中 ， 局 动 
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2. 延 时 接 通 / 断 开工 电路 

图 5-2 所 示 为 IO EM _ DI _00 控制 _IO_EM DO 01 的 梯形 图 电路 ， 当 _I0 EM _ 
DI 00 AFFAR, TON _1 开始 定时 ，10S 后 TON _1 的 和 常 开 触 上 后 接 通 ，TOF 1. Q4 


_IO_EM_DO_00 


Fm 
- 
y Q" D] 










IO EM DI 00 IO EM DO 00 





TOF 2Q -|O EM DO. 01 


"T 
.IO EM DO 01 


图 5-2” 延 时 接 通 / 断 开 电 路 


当 5s 后 TOF 2. Q 和 并 闭 触 点 断 开 ，_IO EM _ DO_ 01 接 通 ， 从 而 形成 司 保 停电 路 。 
3. 闪烁 电路 
如 图 5-3 所 示 _ IO EM DI 00 P5H, Ho JPAR e B3B, TONOFF _1 开始 定时 ，2s 后 定 
时 时 间 到 ， IO EM DO 00 常 开 触 点 接 通 ， IO EM DO 00 接 通 ， 同 时 TONOFF 2 开 
台 定 时 ，2s 后 TONOFF _2 定时 时 间 到 ， 其 背 闭 触 点 接 通 ，_IO EM DO 01 接 通 。 由 于 _IO 
_FM DO 01 之 前 闭合 ， 现 在 断 开 ,使 TONOFF 1 定时 断 开 ，_ IO EM DO 00 断 开 。 


IO EM DI 00 


.IO EM DO 01 
rr 


-]O EM DO 00 


— 





.|O EM DO 00 






-|O EM DO 01 


图 5-3 ”闪烁 电路 
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PER Ha iie uo n] LUE TEE TG AER. EKE PLC 程序 具有 广泛 的 应 用 。 

经 验 设计 法 在 上 面 几 种 典型 电路 的 基础 上 进行 综合 应 用 编程 ， 但 是 它 没有 固定 的 方法 和 
步 又 可 以 遭 循 ， 具 有 很 大 的 试探 性 和 随意 性 ， 最 后 的 结 采 也 不 是 唯一 的 ， 设 计 程 序 的 质量 与 
设计 者 的 经 验 有 密切 的 关系 ， 通 稼 需要 反复 调试 和 修改 ， 增 加 一 些 中 间 环 节 的 编程 元 件 和 触 
点 ， 最 后 才能 得 到 一 个 较为 满意 的 结果 。 在 设计 复杂 系统 的 梯形 图 时 ， 需 要 用 大 量 的 中 间 单 
元 来 完成 记忆 、 联 锁 和 互 锁 等 功能 ， 同 时 分 析 和 阅读 非 第 困难 ， 修 改 局 部 程序 时 ， 容 易 对 程 
序 的 其 他 部 分 产生 意 想 不 到 的 影响 ， 因 此 用 经 验 法 设计 出 的 梯形 图 维护 和 改进 非常 困难 。 


5.1.2 PLC 程序 设计 原则 


掌握 了 PLC 的 基本 程序 设计 之 后 ， 就 可 以 根据 控制 要 求 编 写 简 单 的 程序 。 下 面 给 出 
PLC 的 基本 编程 原则 。 

1. 继电器 触 点 的 使 用 

输入 、 输 出 继电器 、 内 部 辅助 继电器 、 定 时 器 、 计 数 器 等 的 触 点 可 以 无 限制 重复 使 用 。 

2. 梯形 图 的 母线 

梯形 图 的 每 一 行 都 是 从 左边 母线 开始 ， 继 电器 线圈 或 指令 符号 接 在 最 右边 。 

3. 指令 的 输入 与 输出 

必须 有 能 流 输 入 才能 执行 的 功能 块 或 线圈 指令 称 为 条 件 输入 指令 ， 它 们 不 能 直接 连接 到 
左 侧 母线 上 。 

触 点 比较 指令 没有 能 流 输入 时 ， 输 出 为 0， 有 能 流 输 入 时 ， 输 出 与 比较 结果 有 关 。 

4. 程序 的 结束 

Micro800 编程 软件 在 程序 结束 时 默认 不 需要 其 他 指令 ， 用 户 不必 输 入 。 

5. 尽量 避免 双 线 圈 输 出 

使 用 线圈 输出 指令 时 ， 同 一 编号 的 继电器 线圈 在 同一 程序 中 使 用 两 次 以 上 ， 称 为 双 线 圈 
输出 。 双 线圈 输出 容易 引起 误 动作 或 逻辑 混乱 ， 因 此 一 定 要 层 重 。 

例如 图 5 上 4 所 示 , 1x 10.0 为 ON , I0. 为 OFF。 由 于 PLC 是 按 扫描 方式 执行 程序 的 ， 执 
行 第 一 行 时 QO. 0 对 应 的 输出 映像 寄存 器 为 ON， 而 执行 第 二 行 时 Q0.0 对 应 的 输出 映像 寄存 
器 为 OFF。 本 次 扫描 执行 程序 的 结果 是 ，Q0.0 的 输出 状态 是 OFF。 显 然 Q0.0 前 面 的 输出 状 
态 无 效 ， 最 后 一 次 输出 才 是 有 效 的 。 


I0.0 Q0 0 
I0, 1 Q0 0 


E] 5-4. 双 线 圈 示 例 

































































5.2 顺序 功能 图 


5.2.1 顺序 控制 


所 谓 顺 序 控制 ， 就 是 按照 生产 工艺 预先 规定 的 顺序 ， 在 各 个 输入 信号 的 作用 下 ， 根 据 内 
部 状态 和 时 间 的 顺序 ， 在 生产 过 程 中 各 个 执行 机 构 目 动 地 有 秩序 地 进行 操作 。 
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如 图 5-5 所 示 电 锯 自 动 生产 线 就 是 一 个 典型 的 顺序 控制 过 程 : 在 上 主 产 线 前 要 求 毛坯 无 
MERK, FARAN CA, AKER, ERASER, AH HIR E fik RH o 
时 间 挖 制 在 10 ~ 15s， 电 流 密度 为 3 ~5A/dm2, Wn, MARRERO 3Ss， 提 高 镀层 附 
看 力 。 采 用 预 镀 卉 化 铜 的 方法 ， 在 零件 表面 形成 一 层 完全 罗 兽 ， 致 密 区 附 春 民 好 的 饶 层 。 水 
Ut, HER 5min。 其 中 ， 除 油 ， 预 镀 铜 ， 匀 钊 的 槽 温 控制 在 SO ~60%C SETA ER ECKT 
始 用 高 密度 电流 冲击 2min， 之 后 外 旬 再 用 涓 流 外 3min， 同 时 阴极 移动 ， 用 于 抄 拌 电 外 溶 液 ， 
以 保证 外 层 均匀 ， 致 密 ， 不 起 庆 等 。 上 面 是 电镀 后 产 线 工 艺 流程 的 简单 描述 。 











$ Wes 镀 铜 NEY pis 
iis 50 ids nm 50~60°C 2 50~60°C NN 
通电 通电 通电 1 
阴极 移动 通电 2 
加 热 阴极 移动 
加 热 
5s 10s 2s 5s 4s 2min 4s 


图 5-5 顺序 控制 例子 


5.2.2 顺序 功能 区 

我 们 以 图 5-6 所 示 组 合 机 床 动力 头 的 进 给 运动 控制 为 例 来 说 明 顺 序 功 能 图 的 含义 及 绘制 
方法 。 动 力 头 初始 位 置 停 在 左边 ， 由 限 位 开关 10.3 指示 ， 按 下 启动 按钮 10.0, 257) 3k REG 
快 进 (Q0.0 和 Q0. 1 控制 ) ， 到 达 限 位 开关 10.1 后 ， 转 入 工作 进 给 〈Q0.1 控制 )， 到 达 限 
位 开关 10. 2 后 ， 人 快速 返回 (QO.2 控制 ) 至 初始 位 置 (10.3) 停 下 。 再 按 一 次 局 动 按钮 ， 动 


作 过 程 重 复 。 


IO.3 IO.1 IO.2 


图 5-6 组 合 机 床 动力 头 运动 示 章 





可 以 看 出 ， 上 述 组 合 机 床 动 力 尖 的 进 给 运动 控制 是 典型 的 顺序 控制 ， 我们 可 以 采用 如 图 
5-7 所 示 的 顺序 功能 图 来 描述 该 控制 过 程 。 
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观察 如 图 5-7 所 示 的 顺序 功能 图 ， 可 以 发 现 它 包含 以 下 几 部 分 : PRIN TBSAOENE, ün 
M0.3 每 ， 将 其 称 为 步 ， 双 线 和 矩形 框 代表 初始 步 ， 步 里 面 的 编号 称 为 步 序 ; 连接 矩形 框 的 市 
箭头 的 线 称 为 有 问 连 线 ; 有 回 连 线 上 与 其 相符 直 的 短线 称 为 转换 ， 和 劳 边 的 符号 如 10.0 等 表 
示 转 换 条 件 ; 步 的 劳 边 与 步 并 列 的 矩形 框 如 QO. 2 等 表示 该 步 对 应 的 动作 或 命令 。 

1. p 

将 系统 的 一 个 工作 周期 划分 为 右 干 个 顺序 相连 的 阶段 ， 这 些 阶段 称 为 步 〈Step) 。 那 么 
步 是 如 何 划 分 的 呢 ?” 主 要 是 根据 系统 输出 状态 的 改变 ， 即 将 系统 输出 的 每 一 个 不 同 状态 划分 
为 一 步 ， 如 图 5-8 所 示 。 在 任何 一 步 之 内 ， 系 统 各 输出 量 的 状态 是 不 变 的 ， 但 是 相 邻 两 步 输 
出 量 的 状态 是 不 同 的 。 























图 5-7 动力 头 控制 的 顺序 功 图 5-8 步 的 划分 








与 系统 的 初始 状态 相对 应 的 步 称 为 初始 步 ， 初 始 状态 一 般 是 系统 等 待 起动 命令 的 相对 静 
止 的 状态 。 初 始 步 用 双 线 方 框 表示 ， 可 以 看 出 图 5-7 中 M0. 0 为 初始 步 ， 每 一 个 顺序 功能 
至 少 应 该 有 一 个 初始 步 。 

步 中 可 以 用 数字 表示 该 步 的 编号 ， 也 可 以 用 代表 该 步 的 编程 元 件 的 地 址 如 MO. 0 等 作为 
步 的 编号 ， 这 样 在 根据 顺序 功能 图 设计 梯形 图 时 较为 方便 。 

2. 活动 步 

当 系 统 正 处 于 菏 一 步 所 在 的 阶段 时 ， 称 该 步 处 于 活动 状态 ， 即 该 步 为 “活动 步 "， 可 以 
通过 编程 元 件 的 位 状态 来 表征 步 的 状态 。 步 处 于 活动 状态 时 ， 执 行 相 应 的 动作 。 

3. 有 回 连 线 与 转换 条 件 

有 癌 连 线 表明 步 的 转换 过 程 ， 即 系统 输出 状态 的 变化 过 程 。 顺 序 控制 中 ， 系 统 输出 状态 
的 变化 过 程 是 按照 规定 的 程序 进行 的 ， 顺 序 功能 图 中 的 有 回 连 线 就 是 该 顺序 的 体现 。 有 回 连 
线 的 方向 寿 是 从 上 到 下 或 从 左 至 右 ， 则 有 向 连 线 上 的 箭头 可 以 省 略 ; 否则 应 在 有 向 连 线 上 用 
BUE TEBAZPBE Eq], X8 d$ Nh Y PERI E Bü 3s eo 

如 条 在 绘制 顺序 功能 图 时 有 癌 连 线 必 须 中 断 《〈 如 在 复杂 的 顺序 功能 图 中 ， 或 用 几 个 图 
来 表示 一 个 顺序 功能 图 时 ) ， 应 在 有 回 连 线 中 断 之 处 标明 下 一 步 的 标号 和 所 在 的 页 数 ， 如 步 
21 20 页 等 。 
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转换 将 相 邻 两 步 分 隔 开 ， 表 示 不 同 的 步 或 者 说 系统 不 同 的 状态 。 步 的 活动 状态 的 进展 是 
由 转换 的 实现 来 完成 的 ， 并 与 控制 过 程 的 发 展 相 对 应 。 

转换 条 件 是 实现 步 的 转换 的 条 件 ， 即 系统 从 一 个 状态 进展 到 下 一 个 状态 的 条 件 。 转 换 条 
件 可 以 是 外 部 的 输入 信号 ， 如 按钮 、 指 令 开关 、 限 位 开关 的 接 通 / 断 开 等 ， 也 可 以 是 可 编程 
序 控制 瘟 内 部 产生 的 信号 ， 如 定时 带 、 计 数 带 第 开 触 点 的 接 通 每 。 转 换 条 件 还 可 能 是 大 干 个 
言 号 的 与 、 或 、 非 逻辑 组 合 。 可 以 用 文字 语言 、 布 尔 代 数 表 达 式 或 图 形 符 号 标注 表示 转换 条 
人 

4. 与 步 对 应 的 动作 或 命令 

系统 每 一 步 中 输出 的 状态 或 者 执行 的 操作 标注 为 步 对 应 的 动作 或 命令 ， 用 矩形 框 中 的 文 
字 或 符 亏 表示 。 根 据 需 要 ， 指 令 与 对 象 的 动作 啊 应 之 间 可 能 有 多 种 情况 ， 如 有 的 动作 仅 在 指 
令 存续 的 时 间 内 有 啊 应 ， 指 令 结束 动作 终止 (如 常见 点 动 控制 ); 而 有 的 一 旦 发 出 指令 ， 动 
作 就 将 一 直 继 续 ， 除 非 再 发 出 停止 或 撤销 指令 〈 如 开车 、 急 俘 、 左 转 、 右 转 等 ) ， 这 就 需要 
不 同 的 符号 表示 来 进行 区 别 。 各 种 动作 或 命令 的 表示 方法 ， 见 表 5-1。 

表 5-1 各 种 动作 或 命令 的 表示 方法 









































符号 动作 类 型 说 m 
N 非 记忆 步 结束 ， 动 作 即 结 

s 记忆 步 结束 ， 动 作 继续 ， 直 至 被 复位 

R 复位 终止 被 S、SD SL 及 DS 启动 的 动作 

时 间 限制 步 开始 ， 动 作 启动 ， 直 至 步 结束 或 定时 到 








SL 记忆 与 时 间 限 抽 步 开始 ， 动 作 启动 ， 直 至 定时 到 或 复位 





D FT TR] faE RS 步 开始 ， 先 延 时 ， 延 时 到 ， 如 步 仍 为 活动 步 ， 动 作 局 动 ， 和 直至 步 结 


sD 记忆 与 时 间 延 迟 延迟 到 后 启动 动作 ， 直 至 被 复位 
p 延 时 到 ， 如 步 仍 为 活动 步 ， 启 动 动作 ， 直 至 被 复位 
p 当 步 变 为 活动 步 动作 被 起 动 ， 并 且 只 执行 次 


如 打 某 一 步 有 几 个 动作 ， 则 要 将 几 个 动作 全 部 标注 在 步 的 后 面 ， 可 以 平行 并 列 排放 ， 也 
可 以 上 下 排放 ， 如 图 5-9 所 示 ， 但 同一 步 的 动作 之 间 无 顺序 关系 。 














图 5-9 动作 的 形式 表示 


5. 子 步 (Micro step) 

在 顺序 功能 图 中 ， 某 一 步 可 以 包含 一 系列 子 步 和 转换 ， 如 图 5-10 所 示 ， 通 常 这 些 序列 
表示 系统 的 一 个 完整 的 子 功 能 。 子 步 的 使 用 使 在 总 体 设 计时 容易 抓 住 系统 的 主要 了 矛盾， 用 更 
加 人 简洁 的 方式 表示 系统 的 整体 功能 和 概貌 ， 而 不 是 一 开始 就 陷入 某 些 细 市 之 中 。 设 计 者 可 以 
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从 最 简单 的 对 整个 系统 的 全 面 摘 述 开始 ， 然 后 画 出 更 详细 的 顺序 功能 图 ， 子 步 中 还 可 以 包含 
更 详细 的 子 步 。 这 种 设计 方法 的 逻辑 性 很 强 ， 可 以 减 
少 设计 中 的 错误 ， 编 短 总 体 设计 和 碍 错 需 要 的 时 间 。 

由 上 ， 顺 序 功 能 图 是 描述 控制 系统 的 控制 过 程 、 
功能 和 特性 的 一 各 图形， 并 不 涉及 所 摘 述 的 控制 功能 
的 具体 技术 ， 而 是 一 种 通用 的 技术 语言 ， 可 以 供 进 一 
步 设 计 和 不 同 专业 的 人 员 之 间 进 行 技术 交流 之 用 。 

1994 年 5 月 公布 的 IEC 可 编程 序 控制 带 标 准 
(IECII31) 中 ,顺序 功能 图 被 确定 为 可 编程 序 控制 如 位 
居 首 位 的 编程 语言 。 我 国 也 在 1986 年 颁布 了 顺序 功能 
图 的 国家 标准 GB6988. 6 一 1986 。 


5.2.3 顺序 控制 的 设计 思想 


顺序 控制 设计 法 的 最 基本 思想 是 将 系统 的 一 个 工 vm Es 

作 周 期 划分 为 称 为 步 的 若干 个 顺序 相连 的 阶段 ， 并 用 

编程 元 件 〈 例 如 位 存储 器 M 和 顺序 控制 继电器 S) 来 代表 各 步 。 用 转换 条 件 控制 代表 各 步 
的 编程 元 件 ， 让 它们 的 状态 按 一 定 的 顺序 变化 ， 然 后 用 代表 各 步 的 编程 元 件 去 控制 可 编程 序 
控制 器 的 各 输出 位 ， 如 图 5-11 所 示 。 
































转 r 
5 步 序 
条 
件 步 序 操作 动作 
步 序 发 生 器 操作 动作 
1 类 对 象 2 类 对 旬 


图 5-11 顺序 控制 设计 法 的 基本 思想 


引入 两 类 对 象 的 概念 使 转换 条 件 与 操作 动作 在 逻辑 关系 上 进行 分 离 。 步 序 发 生化 根据 转 
换 条 件 发 出 步 序 标志 ; 而 步 序 标志 再 控制 相应 的 操作 动作 。 比 序 标志 类 似 于 令 牌 ， 只 有 取得 
令 牌 ， 才 能 操作 相应 的 动作 。 

经 验 设计 法 通过 记忆 、 联 锁 、 互 锁 等 方法 来 处 理 复 杂 的 输入 输出 关系 ， 而 顺序 控制 设计 
法 则 是 用 输入 控制 代表 各 步 的 编程 元 件 〈 如 位 存储 带 M), ， 再 通过 编程 元 件 来 控制 输出 ， 实 
现 了 输入 输出 的 分 离 ， 如 图 5-12 所 示 。 


出 























a) b) 


图 5-12 ”两 种 程序 设计 法 
a) 经 验 设 计 法 b) 顺序 控制 设计 法 


第 5 音 Micro800 程序 设计 : 159 


5.2.4 顺序 功能 图 的 基本 结构 


1. 单 序列 

如 图 5-13a 所 示 的 顺序 功能 图 由 一 系列 顺序 连接 的 步 组 成 ， 每 一 步 的 后 面 仅 有 一 个 转 
换 ， 每 一 个 转换 的 后 面具 有 一 个 步 ， 这 样 的 顺序 功能 图 结构 称 为 单 序列 结构 。 

2. 选择 序列 

如 图 5-13b 所 示 的 结构 称 为 选择 序列 ， 选 择 序 列 的 开始 称 为 分 文 ， 可 以 看 出 步 序 5 后 面 
有 一 条 水 平 连 线 ， 其 后 两 个 转换 分 别 对 应 着 转换 条 件 。 
如 果 步 5 是 活动 步 ， 并 且 转 换 条 件 hn=1， 则 步 8 变 为 
活动 步 而 步 5 变 为 不 活动 步 ; 如 有 果 步 5 是 活动 步 ， 并 
上 且 k=1， 则 步 10 变 为 活动 步 而 步 5 变 为 不 活动 步 。 奋 
步 5 为 活动 步 ， 而 h =k =1， 则 存在 一 个 优先 级 的 问 
题 。 一 般 只 允许 选择 一 个 序列 。 

选择 序列 的 结束 称 为 合并 ， 几 个 选择 序列 合并 到 
一 个 公共 序列 时 ， 都 需要 有 转换 和 转换 条 件 来 连接 它 
Mo MRE S 是 活动 步 ， 并且 转换 条 件 i1=1， 则 步 12 y b) o 
变 为 活动 步 而 步 9 变 为 不 活动 步 ; 如 条 步 11 是 活动 
步 ， 并 且 mn=1， 则 步 12 变 为 活动 步 而 步 11 变 为 不 活 
动 步 。 

3. 并 列 序列 

如 图 5-13c 所 示 的 结构 称 为 并 列 序列 ， 并 行 序列 用 来 表示 系统 的 几 个 同时 工作 的 独立 部 
分 的 工作 情况 。 并 行 序列 的 开始 称 为 分 文 ， 当 转换 的 实现 导致 儿 个 序列 同时 激活 时 ， 这 些 序 
列 称 为 并 行 序列 。 如 有 果 步 3 是 活动 的 ， 并 且 转 换 条 件 e=1， 则 步 4 和 6 同时 变 为 活动 步 而 步 
3 变 为 不 活动 步 。 为 了 强调 转换 的 同步 实现 ， 水 平 连 线 用 双 线 表示 。 步 4 和 步 6 被 同时 激活 
后 ， 每 个 序列 中 活动 步 的 进展 将 是 独立 的 。 在 表示 同步 的 水 平 双 线 之 上 ， 只 允许 有 一 个 转换 











图 5-13 ”顺序 功能 图 的 三 种 结构 




















B 
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So 
并 行 序 列 的 结束 称 为 合并 ， 在 表示 同步 的 水 平 双 线 之 下 ， 只 允许 有 一 个 转换 符号 。 只 
当 直 接连 在 双 线 上 的 所 有 前 级 步 ， 如 步 5 和 7 都 处 于 活动 步 状 态 ， 并且 转换 条 件 i =1 时 ， 

才 有 步 10 变 为 活动 步 而 步 5 和 7 同时 变 为 不 活动 步 。 


5.2.5 绘制 顺序 功能 图 的 基本 规则 








1. 转换 实现 的 条 件 
在 顺序 功能 图 中 ， 步 的 活动 状态 的 进展 是 由 转换 的 实现 来 完成 

的 。 转 换 实现 必须 同时 满足 两 个 条 件 : T 
1) 该 转换 所 有 的 前 级 步 都 是 活动 步 ， 
2) 相应 的 转换 条 件 得 到 满足 。 n Ej 


如 采 转 换 的 前 级 步 或 后 续 步 不 止 一 个 ， 转 换 的 实现 称 为 同步 实 


现 ， 如 图 5-14 所 示 。 为 了 强调 同步 实现 ， 有 向 连 线 的 水 平 部 分 用 双 ESA 转换 的 
线 表示 。 同步 实现 
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转换 实现 的 基本 规则 是 根据 顺序 功能 图 设计 梯形 图 的 基础 。 

2. 转换 实现 应 完成 的 操作 

蒋 换 实现 时 应 完成 以 下 两 个 操作 : 

1) 使 所 有 由 有 问 连 线 与 相应 转换 符号 相连 的 后 续 步 部 变 为 活动 步 ; 

2) 使 所 有 由 有 问 连 线 与 相应 转换 符号 相连 的 前 级 步 部 变 为 不 活动 步 。 

绘制 顺序 功能 图 的 以 上 规则 针对 不 同 的 功能 图 结构 有 一 定 的 区 别 : 

在 单 序 列 中 ， 一 个 转换 仅 有 一 个 前 级 步 和 一 个 后 续 步 ; 

在 并 行 序列 的 分 文 处 ， 转 换 有 几 个 后 续 步 ， 在 转换 实现 时 应 同时 将 它们 对 应 的 编程 元 件 
置 位 ; 在 并 行 序列 的 合并 处 ， 转 换 有 几 个 前 级 步 ， 它 们 均 为 活动 步 时 才 有 可 能 实现 转换 ， 在 
转换 实现 时 应 将 它们 对 应 的 编程 元 件 全 部 复位 ; 

在 选择 序列 的 分 文 与 合并 处 ， 一 个 转换 实际 上 只 有 一 个 前 级 步 和 一 个 后 续 步 ， 但 是 一 个 
步 可 能 有 多 个 前 级 步 或 多 个 后 续 步 。 


5.2.6 绘制 顺序 功能 图 的 注意 事项 


1) 顺序 功能 图 中 两 个 步 绝 对 不 能 直接 相连 必须 用 一 个 转换 将 它们 隅 开 ; 

2) 顺序 功能 图 中 两 个 转换 不 能 直接 相连 必须 用 一 个 步 将 它们 隔 开 ; 

3) 顺序 功能 图 中 的 初始 步 一 般 对 应 于 系统 等 得 启动 的 初始 状态 ， 不 要 遗 源 这 一 步 ; 

4) 实际 控制 系统 应 能 多 次 重复 执行 同一 工艺 过 程 ， 因 此 在 顺序 功能 图 中 一 般 应 有 由 步 
和 有 问 连 线 组 成 的 闭环 回路 ， 即 在 完成 一 次 工艺 过 程 的 全 部 操作 之 后 ， 应 该 根据 工艺 要 求 返 
回 到 初始 步 或 下 一 工作 周期 开始 运行 的 第 一 步 ; 

5) 在 顺序 功能 图 中 ， 只 有 当 茶 一 步 的 前 级 步 是 活动 步 时 ， 该 步 才 有 可 能 变 成 活动 步 。 
如 果 用 没有 断 电 保持 功能 的 编程 元 件 代 表 各 步 ， 进 入 RUN 工作 方式 时 ， 它 们 均 处 于 OFF 状 
态 ， 必 须 用 初始 化 脉冲 SMO. 1 的 常 开 触 点 作为 转换 条 件 ， 将 初始 步 预 置 为 活动 步 ， 否 则 因 
顺序 功能 图 中 没有 活动 步 ， 系 统 将 无 法 工作 。 


5.3 有 顺序 控制 设计 法 


学 习 了 绘制 顺序 功能 图 的 方法 后 ， 对 于 提供 顺序 功能 图 编程 语言 的 PLC 在 编程 软件 中 
生成 顺序 功能 图 后 便 完成 了 编程 工作 ， 而 对 于 没有 提供 顺序 功能 图 编程 语言 的 PLC 则 需要 
根据 顺序 功能 图 编写 梯形 图 程序 ， 编 程 的 基础 是 顺序 功能 图 的 规则 。 

5.3.1 使 用 局 保 停 电路 


1. 单 序 列 
如 图 5-15 所 示 的 单 序 列 顺序 功能 图 ， 采 用 局 保 停 方 法 实现 的 梯形 图 程序 如 图 5-16 所 
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如 图 5-16 所 示 的 梯形 图 是 根据 转换 条 件 实现 的 步 序 标志 的 转换 ，M0. 0 变 为 活动 步 的 条 
件 是 上 电 运 行 的 第 一 个 扫描 周期 (BB SM0.1) 或 者 M0.3 为 活动 步 且 转换 条 件 10. 3 满足 ， 
iit MO. 0 的 启动 条 件 为 两 个 ， 即 SM0.1 和 M0. 3 +10.3; 由 于 这 两 个 信号 是 瞬时 起 作用 ， 需 
要 M0.0 KAS; 那么 MO. 0 什么 时 候 变 为 不 活动 步 呢 ? 如 图 5$-15 所 示 及 顺序 功能 图 和 顺序 
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功能 图 实现 规则 可 以 知道 : 当 M0. 0 为 活动 步 而 转换 条 件 10.0 满足 时 ，M0. 1 变 为 活动 步 而 
MO. 0 变 为 不 活动 步 ， 故 MO. 0 的 停止 条 件 为 MO. 1 =1。 所 以 采用 启 保 停 典 型 电路 即 可 实现 
顺序 功能 图 中 MO. 0 的 控制 ， 如 图 5-16 所 示 的 
梯级 1 。 

同 理 可 以 写 出 M0.1 ~ MO. 3 的 控制 梯形 图 
如 图 5-16 的 “梯级 2~ 梯 级 4”。 

如 图 5-16 所 示 为 步 序 标志 控制 操作 动作 
的 梯形 图 。 根据 图 5-16 所 示 顺 序 功能 图 ， 
MO. 1 步 输出 Q0.0 和 Q0.1， 如 图 5-16 的 梯级 
5 所 示 实 现 了 步 序 MO. 1 输出 00.0，M0.3 步 
输出 Q0.2, 梯形 图 如 图 5-16 梯级 7 所 示 ; 
M0.1 步 4 -和 MO. 2 步 都 输出 动作 Q0. 1, 故 
梯形 图 如 图 5-16 梯级 6 所 示 。 

2. 选择 序列 图 5-15 单 序列 结构 的 顺序 功能 

对 于 如 图 5-17 所 示 的 选择 序列 顺序 功能 
图 ， 采 用 局 保 停 方法 实现 的 梯形 图 程序 如 图 5-18 所 示 。 由 于 步 序 标志 控制 输出 动作 的 程序 
是 类 似 的 ， 在 此 省 略 步 序 后 面 的 动作 ， 而 只 是 说 明 如 何 实现 步 序 标志 的 状态 控制 。 











图 5-16 ”顺序 功能 图 的 梯形 图 实现 
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如 图 5-17 Brzs ,. MO. 1 步 变 为 活动 步 的 条 件 是 MO. O € 10.0, m MO. 4 步 变 为 活动 步 的 条 
件 是 MO.0 +10.4， 故 局 保 保 电路 如 图 5-18 的 梯级 3 所 示 。 这 就 是 选择 序列 分 支 的 处 理 ， 对 





于 每 一 分 支 ， 可 以 按照 单 序列 的 方法 进行 编 
f£. 

如 图 5-17 Brzs, M0.3 步 变 为 活动 步 的 
条 件 是 M0.2 +10.2 或 者 MO. 5 +10.5 &T38, 
故 控制 MO. 3 的 局 保 停电 路 如 图 5-18 的 梯级 
7 所 示 。 这 就 是 选择 序列 合并 的 处 理 。 

3. 并 列 序 列 

对 于 如 图 5-19a 所 示 的 并 列 序列 顺序 功 
能 图 ， 采 用 启 保 停 方法 实现 的 梯形 图 程序 如 
图 5-19b 所 示 。 

如 图 5-19a 所 示 ，M0. 1 步 变 为 活动 步 的 
条 件 是 M0.0 + 10.0， 而 MO. 4 步 变 为 活动 步 
的 条 件 也 是 M0.0 +10.0， 即 MO. 1 2b ffl MO. 4 
步 在 MO. 0 步 为 活动 步 且 满足 转换 条 件 10.0 








10.4 


T37 


10.5&T38 


图 5-17 选择 序列 


时 同时 变 为 活动 步 ， 故 启 保 停电 路 如 图 5-19b 梯级 2 和 梯级 3 所 示 。 这 就 是 并 列 序列 分 支 的 


处 理 ， 对 于 每 一 分 文 ， 可 以 按照 单 序列 的 方法 进行 编程 。 





图 5-18 选择 序列 的 梯形 图 实现 


如 图 5-19a 所 示 ，M0. 3 步 变 为 活动 步 的 条 件 是 MO. 2 步 和 MO. 5 步 同 时 为 活动 步 ， 且 满 
足 转换 条 件 10.2 时 ， 故 控制 MO. 3 的 局 保 集 电路 如 图 5-19b 梯级 6 所 示 。 这 就 是 并 列 序列 合 


并 的 处 理 。 
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图 5-19 
a) 并 列 序列 b) 并 列 序列 的 梯形 图 实现 


分 析 如 图 5-19b 所 示 的 梯形 图 , 画 出 10.0，_ 和 一 一 a 
MO.1, MO. 2 的 时 序 图 如 图 5-20 所 示 ， 可 以 看 出 有 E GE S i 
一 个 扫描 周期 MO.0 和 MO. 1 将 同时 为 1， 即 M0.0 步 _ | | N^ 
和 MO. 1 步 同时 为 1， 这 是 由 PLC 的 循环 扫描 工作 方 。 qnloo AREON 
式 决 定 的 ， 编 程 时 要 注意 这 一 点 。 
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5.3.2 使 用 置 位 复位 指令 


前 面 学 过 的 置 位 复位 指令 记忆 功能 ， 每 步 正 常 的 维持 时 间 不 受 转换 条 件 信 号 持续 时 间 长 
短 的 影响 ， 则 不 需要 目 锁 ; 另外 ， 采 用 置 位 复位 指令 在 步 序 的 传递 过 程 中 能 避免 两 个 及 以 上 
的 标志 同时 有 效 ， 故 也 不 用 考虑 步 序 间 的 互 锁 。 

1. 单 序列 

对 于 如 图 5-17 所 示 的 单 序列 顺 友 功能 图 ， 采 用 置 位 复位 法 实现 的 梯形 图 程序 如 图 5-21 
所 示 。 如 图 5-21 所 示 梯 级 1 的 作用 是 初始 化 所 有 将 要 用 到 的 步 序 标志 ， 一 个 实际 工程 中 的 
程序 初始 化 是 非常 重要 的 。 

由 如 图 5-19 所 示 可 知 ， 上 电 运 行 或 者 M0. 3 步 为 活动 步 且 满足 转换 条 件 10.3 时 都 将 是 
MO. 0 步 变 为 活动 步 ， 且 将 M0. 3 步 变 为 不 活动 步 ， 采 用 置 位 复位 法 编写 的 梯形 图 程序 如 图 
521 所 示 梯 级 2。 同 样 ，M0.0 步 为 活动 步 且 转换 条 件 I0.0 满足 时 ，M0. 1 步 变 为 活动 步 而 
MO. 0 步 变 为 不 活动 步 ， 如 图 5-21 R 3 所 示 。 
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图 5-21 单 序 列 顺序 功能 图 的 置 位 复位 法 实现 


2. 选择 序列 

对 于 如 图 5-17 所 示 的 选择 序列 ， 采 用 置 位 复位 法 实现 的 梯形 图 程序 如 图 5-22 所 示 。 
选择 序列 的 分 文 如 图 5-22 所 示 的 梯级 3 和 梯级 4， 选 择 序列 的 合并 如 图 5-22 梯级 7 所 
不 。 

3. 并 列 序列 

对 于 如 图 5-19 所 示 的 并 列 序列 ， 采 用 置 位 复位 法 实现 的 梯形 图 程序 如 图 5-23 所 示 。 并 
列 序列 的 分 文 如 图 5-23 梯级 3 所 示 ， 并 列 序列 的 合并 如 图 5-23 梯级 6 所 示 。 
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图 5-22 ”选择 序列 的 置 位 复位 法 实现 


MO 0 








图 5-23 ”并 列 选 择 序列 的 置 位 复位 法 实现 
5.4 习题 
1. PLC 程序 设计 的 原则 有 哪些 ， 通 过 例子 进行 说 明 。 


2. 以 交通 灯 控 制 为 例 说 说 顺序 功能 图 的 组 成 。 
3. 利用 经 验 设计 法 设计 一 个 交通 灯 控 制程 序 。 
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6.1.1 系统 环境 配置 
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1) AFRE, PAER KEH CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 )。 如 图 6-1 所 


7N o 


Operating system 


Microsoft® Windows® XP® 
Professional 


Microsoft Windows Vista® 


Microsoft Windows 7® 


图 6-1 


Tested versions (and service packs) 


Microsoft Windows XP Professional (32-bit) with Service Pack 3 
This version of Connected Components Workbench is expected to operate 


correctly on all other editions and service packs of Microsoft Windows XP 
(excluding Windows XP Home). 


Microsoft Vista Business (32-bit) with Service Pack 2. 
Microsoft Vista Home Basic (32-bit) with Service Pack 2. 
Microsoft Windows 7 Home Basic (32-bit). 


Microsoft Windows 7 Home Premium (32-bit). 


CCW 一 体 化 编程 组 态 软 件 的 安装 要 求 


2) 对 个 人 电脑 的 便 件 配置 要 求 如 图 6-2 所 示 。 


Component 

Processor 

Speed 2.8 MHz 
RAM Memory 512 MB 
Hard Disk Space 3.0 GB free 
Optical Drive CD-ROM 


Pointing Device 


Pentium 3 or better 


Any Windows-compatible pointing device 


Recommended 
Pentium 4 or better 
3.8 GHz 

1.0 GB 

4.0 GB free 
CD-ROM 


Any Windows-compatible pointing device 


图 6-2 电脑 配置 要 求 





CCW 一 体 化 编程 组 态 软 件 为 罗 克 韦 尔 自动 化 少 有 的 一 球 全 免费 软件 ， 可 以 直接 到 官方 
网 站 上 下 载 ， 也 可 以 通过 论坛 的 CCW 一 体 化 编程 组 态 软 件 下 载 链接 按 提 示 即 可 下 载 。 


6.1.2 WEE 


1) 软件 下 载 好 以 后 ， 目 行 安 闻 ， 右 没有 ， 则 到 文件 中 选择 安装 图 标 ， 双 击 。 出 现 如 下 
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图 标 ， 单 击 Next， 如 图 6-3 所 示 。 


(Æ Connected Components Workbench 1.00.00 - InstallShield Wizard 


. Welcome to the InstallShield Wizard for 
Connected Components Workbench 1.00.00 







The InstallShield(R) Wizard will install Connected Components | 
Workbench 1.00.00 on your computer. To continue, click Next. 


WARNING: This program is protected by copyright law and 
international treaties, 





图 6-3 ”安装 设置 


单 击 [accept， 如 图 64 所 示 。 


License Agreement 


Please read the Following license agreement carefully. 


END-USER LICENSE AGREEMENT (Rev 12/2009) . 


IMPORTANT-READ THIS AGREEMENT CAREFULLY: This End-User License 
Agreement EULA is a legal contract between you (either an individual or a 
single entity) ("Y ou or Licensee") and Rockwell Automation, Inc. ("Rockwell 
Automation") for the software product or products that Rockwell Automation 
licenses to You, which includes computer software and may include 

associated media ("Software") Rockwell Automation may also license to You 
printed materials, and "online" or electronic documentation ("Documentation"). .- 
An amendment nr addendum tn this FLUI A mav arrnmnanv the Snfrware 的 


I accept the terms in the license agreement 
(OI do not accept the terms in the license agreement 


InstallShield 





图 64 安装 设置 


: 168 - PLC 原理 与 应 用 一 一 罗 克 书 尔 Micro800 系列 


JUS HP, WE 6-5 所 示 。 


Customer Information 


Please enter your information, 


User Name: 


RokwelAuomaion ———— 00 —— 


Organization: 


[Rockwell Automation 


InstallShield 





图 6-5 安装 设置 


选择 安放 类 型 ， 如 图 6-6 Bras. 


~ a A Fon 
(E Connected Components Workbench 1.00.00 - InstallShield Wizard EJ 
Setup Type 





Choose the setup type that best suits your needs. 


Please select a setup type. 


($) Complete 


All program Features will be installed. (Requires the most disk 
space.) 





Choose which program features you want installed and where they 
will be installed. Recommended For advanced users. 





I InstallShield 


T 
图 6-6 Ja 


选 定 后 单 击 “next”， 单 击 “Install”, “finish”。 
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2) 下 载 时 有 多 种 语言 版 本 可 以 选择 ， 有 中 文 、 英 文 等 ， 通 稼 下 载 中 文 版 本 。 如 图 6-7 
所 示 。 
下 载 好 以 后 ， 单 击 CCWStep ， 可 以 选择 安装 的 软件 语言 版 本 。 


Connected Components Workbench 安装 程序 1.01.00 


欢迎 使 用 Connected Components Workbench 安装 阿 











取消 


图 6-7 ”安装 设置 


有 经 典 和 目 定 义 两 个 安装 类 型 ， 经 典 的 会 目 行 选择 标准 的 程序 功能 安装 ， 目 定义 则 用 户 
目 己 根据 对 功能 进行 增 减 以 后 进行 安 闻 。 如 狗 6-8 所 示 。 


这 


iE Connected Components Workbench 安装 程序 1.01.00 





Connected Components Workbench setup 
Connected Components Workbench 1.01.00 


正在 配置 产品 : 选择 一 项 或 多 项 要 安装 的 功能 


* Connected Components Workbench 13 e 典型 由 将 安装 所 有 标准 程序 功能 。 
* Rockwell Software Commor C BEXC) 
描述 ; 





Rockwell Components 
E |RSLinx Classic 
l-- Connected Components Workbench v1.01.0C 
| ControlFLASH v10.00.11 
i-[ |Microsoft Office Word Viewer 2003 
[v] Compatibility Pack for the 2007 Office system 


t| | Virtual COM Port Device Driver v5.3a 





查看 选 定 产品 的 发 布 声 8 
安装 所 需 的 硬盘 空间 : 


Connected Components Workbench Rockwell Components 131.1MB 
38 125, 35 2 25 - 功能 选择 所 选 的 全 部 产品 382.8MB 


BUHHRHEZESUER 


mons w| 
图 6-8 ”安装 设置 


单 击 “下 一 步 - ， 填 写 用 户 名 ， 单 击 “ 下 一 步 ， 如 图 6-9 Br. 
单 击 “ 下 一 步 "， 可 以 选择 你 的 软件 安 疙 路径。 如 图 6-10 所 示 。 
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i8 Connected Components Workbench 安装 程序 1.01.00 





Rockwell Software Common setup 
Connected Components Workbench 1.01.00 


正在 配置 产品 : 请 仔细 阅读 下 面 的 许可 协议 
w Connected Components Workbench 终端 用 p 许可 协议 ( 2009 年 12 月 修订 版 ) 


* Rockwell Software Common 





重要 提示 -请 仔细 阅读 本 协 说 ， 本 终端 用 号 许 可 协 说 《以 下 简称 为 “ 协 说 ”》 
是 指 您 《 指 个 人 或 单个 实体 《以 下 简称 “您 ”或 “许可 证 持 有 者 ”》 和 罗 克 
韦 尔 自动 化 《有 限 》 公 司 《 以 下 简称 “ 罗 克 韦 尔 自动 化 ”) MAAS ERRA 
动 化 允许 您 使 用 其 软 忻 产 品 或 产品 包括 计算 机 软 忻 ， 可 能 还 包 轿 相关 媒体 [以 
下 简称 “软件 ”]》 达成 的 法 律 合同 。 罗 克 韦 尔 自 动 化 可 能 还 允许 您 使 用 其 印刷 
材料 、“ 在 线 ” 文 档 或 电子 文档 【以 下 简称 “文档 ”》 。 本 协议 的 修改 或 追加 
内 容 和 将 随 软 忻 一 同 生 效 。 罗 克 韦 尔 自 动 化 态 童 将 其 软件 和 文档 约 许 可 证 授 
予 您 但 前 提 是 您 必须 接受 本 协议 规定 的 所 有 条 款 和 条 件 。 您 接受 并 同 童 
在 安装 、 息 制 或 使 用 本 软 社 时 草 守 本 协议 条 款 。 如 果 和 您 打算 代表 他 人 、 公 
司 或 其 他 法 律 详 体 接受 上 述 提 及 移 条 款 ，. 您 应 特此 声明 并 保证 您 可 全 权 约 


束 此 人 、 公 司 或 该 实体 得 守 上 述 提 及 和 约 条 款 。 如 果 您 不 同 章 上 述 提 及 的 条 
2p. Miia R$. Fe. Tui jhdd4ctfW HDAdtfo EREbpoyrBITE Aid 之 


C RTA MA PRSE SL (AI 
Rockwell Software Common C 我 不 接受 许可 协议 中 的 条 款 吕 ) 
第 2 步 ， 共 3 步 - 许 可 协 说 
uguugnus 
BUS cp 内 容 < 上 一 步 (B) 取消 | 


i8 Connected Components Workbench 安装 程序 1.01.00 





Rockwell Software Common Setup 
Connected Components Workbench 1.01.00 


正在 配置 产品 : 选择 要 安装 所 有 产品 的 位 置 


wv Connected Components Workbench C:\Program Files\Rockwell Automation EAC)... 


** Rockwell Software Common 


Rockwell Software Common 
第 3 步 ， 共 3 步 - 安装 位 置 





图 6-10 “安装 设置 


安装 过 程 全 程 显示 你 所 选 功能 的 安装 过 程 ， 每 个 功能 都 会 提示 你 ， 需 要 用 户 进行 简 
操作 。 如 图 6-11 和 图 6-12 所 示 。 
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ie Connected Components Workbench 安装 程序 1.01.00 


ControlFLASH Setup 


Connected Components Workbench 1.01.00 





正在 安装 产品 : 
* ControlFLASH v10.00.11 


* Compatibility Pack For the 2007 Office system 


正在 安装 ControlFLASH v10.00.1 1... 





图 6-11 安装 设置 


[m ControlFLASH 10.00.1 1 






Welcome to the ControlFLASH 10.00.11 Setup 
Wizard 


图 6-12 安装 设置 
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"Ow onu: 如 图 6-13 所 示 。 






iE Connected Components Workbench 安装 程序 1.01.00 


Rockwell Software Setup 


Connected Components Workbench 1.01.00 












安装 概要 : Connected Components Workbench 安装 程序 完成 


Z ControlFLASH v10,00,11 重要 提示 : 
E | Rockwell Automation 希望 为 您 提供 支持 帮助 。 
Y Compatibility Pack for the 2007 Office system 如 果 您 对 Connected Components Workbench 感 兴趣 ， 请 注册 ， 这 样 
我 们 就 可 以 通知 您 重要 的 信息 、 更 新 尽 相 关 产 品 。 
如 果 要 进行 注册 ， 请 访问 
http://r llautomation. custhelp.com/ 
谢谢 。 





图 6-13 RIE. 





: CCW 一 体 化 纺 程 组 态 软件 初次 安 儿 未 选 的 功能 ， 可 以 在 第 二 次 安装 时 选择 后 册 


6.2 软件 调试 


本 节 将 读 示 如 何 创建 一 个 简单 的 输入 输出 控制 目 定 义 功 能 模块 ， 虽 然 无 需 每 个 项 目 都 要 
创建 ， 但 是 创建 这 样 一 个 模块 方便 捕获 重复 代码 以 及 便于 整个 项 目的 重 











用 。 aM 
I ) 单 击 更 面 快捷 图 标 Connected 
如 图 6-14 所 示 5 Component... 


2) 点 开 后 界面 如 图 6-15 所 示 。 — 
3) 在 创建 工程 之 前 ， 首 先 在 设备 工具 箱 中 选择 一 个 控制 器 ， 如 图 6- 
16 所 示 。 例 如 根据 实例 硬件 要 求 ， 选 择 一 个 LC30 控制 器 。 
4) 选中 2080-LC30-16QWB 控制 器 ， 直 接 拖 动 到 左边 所 示 的 项 目 组 织 器 或 者 双击 即 可 ! 
出 现 如 图 6-17 左边 所 示 的 项 目 组 织 器 。 
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[connected Components Workbench 





iit) REO UEV IAV ERO FOW SERO 
NGE- H tsaa- 0A 


EET. 


使 用 “搜索 “功能 或 通过 从 目录 
中 拖 动 设备 从 设备 工具 箱 中 
选择 设备 。 


E- eem 
中 | 加 驱动 器 
oE a HMI 


aa quer 


-085g E 





图 6-15 界面 示意 图 


NES ILI] X 
[connected Components Workbem - =H x 


TO ”编辑 [E) ME 生成 ( 






[2 WEE. SEN. 
puu—————————————'ÁÓ —— nmpDy 
m 
- 目录 a . ATI] 2080-LC30-10QWB 


Be ATTI 2080-LC30-16AWB 


I D TPN / l d -~ 2080-LC30-16QVB | 


be ATTI 2080-LC30-24QBB -" 
pf! 


m 





TIE 数据 类 型 


+ Jas 


+ d HMI 


此 组 中 没有 可 用 的 控件 。 将 某 项 拖 至 
此 交 本 可 将 其 添加 到 工具 箱 。 


图 6-16 fes 图 6-17 ”选择 控制 器 
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5) 选中 项 目 组 织 人 的 程序 ， 右 键 单 击 选择 添加 梯形 图 。 如 图 6-18 所 示 。 








w Connecta 
文件 (E) ”编辑 {E) WME) ”生成 (8B) ”调试 {D) IAM WAO ”窗口 (W) FRH) 
ig H4 m ICR 2- [RÀ JERE 
- ZB 7 UKJ AJE ZZ] 
Z 

项 目 管理 器 -lx Micro830 
名 称 ; Project32 3 = 

Micro830 远程 


Cy ames - X 


|] El 新 建 5T : 结构 化 文本 
H> ”新 建 LD : 梯形 图 
| 新 建 FBD : 功能 块 图 表 









这 
icd BER) 






leoocooceeocoe 


- 尾 性 
供应 商 名 称 ， 
类 型 ID: 





图 6-18 ”新 建 梯 形 图 


6) 选择 UntitledLD， 右 键 单 击 选 择 重 命名 。 如 图 6-19 所 示 。 








T Connected Com 
THO ”编辑 (E) ”视图 (WW 生成 (8) ”调试 (D0) IA WAO gow) EH) 
NGE- Ed |4 3a$|0-- 2-31 jS RÀ 
IU KJAJ Æ = Z| 
: ip 
Micro830 
名 称 ; Project32 : 3 5 
Micro830 Em 编程 
MN weroeso - 运行 
m > Untit 
ERIS 
Tig 数据 类 型 
功能 





导入 
导出 
EH 
Stil v) 
删除 (D) 








BIER) 


显示 输出 来 源 (3): JE NE E 


图 6-19 ”对 梯形 图 进行 重 命名 
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7) 重 命 名 为 INPUT OUTPUT 


如 图 6-20 所 示 。 
APR) 编辑 (E) 视图 (YW) ÆR ”调试 (CC) 工具 (DD i 
NGE- 4| X dam o- 0c - 2-3 3 
项 目 管理 器 EEJ Micros3o 





名 称 : Project31 


MicrosS30 


> f 
F -Ef& 
-[e€7 INPUT_OUTPUT 


| e 未 地 变量 
Hicro830 
e 全 局 变量 


TE 数据 类 型 


CO 功能 块 


日 期 和 时 间 
cp ST 


Bzh wpa 
Modbus 映射 
EAT IO 
一 插件 模块 
2080-IF2 
2080-OF2 





图 6-20 重 名 为 INPUT OUTPUT 


8) 双击 INPUT_OUTPUT 开始 梯形 图 的 编程 
如 图 6-21 所 示 。 





s z u xA EE] 


i 
项 目 管理 器 EIS —.àINPUT DUTPUT-POU | 


名 称 ，Project3l 


E 








"[ Bit 


Dy sieh 





图 621 对 梯形 图 进行 编程 





9) 标 形 图 指令 工具 箱 ， 位 置 在 软件 平台 右边 ， 如 图 6-22 所 示 。 
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P- 脉冲 上 升 沿 的 线圈 
好 脉冲 下 降 沿 的 线圈 
+4 上 直接 接 解 

+ 反 向 接触 

+H Akt EtA 
4nh Bkebr PEEIGTSRS 
im 

v 常规 





图 6-22 ”选择 梯形 图 指令 工具 箱 








10) 我 们 需要 一 个 直接 接触 指令 ， 单 击 直 接 接 触 指令 从 工具 箱 中 拖 搜 到 横 线 上 ， 然 后 
释放 。 如 图 6-23 所 示 。 


UntitledLD-POU* | 





| : «o 返回 


© 脉 中 上 升 沿 的 线 图 
O 脉冲 下 降 沿 的 线 图 

V 反 向 接触 

4 脉冲 上 升 沿 接骨 

4 BE TREE 

{G 

ER 


图 6-23 ”选择 直接 接触 指令 





11) 释放 指令 的 同时 会 弹出 变量 选择 界面 ， 先 选择 0 一 Micro830 ， 再 选择 _IO _EM _ 
DI _00。 单 击 确 定 ! (同时 可 以 放 好 以 后 ， 双 击 指 令 来 设置 )， 如 图 6-24 Br. 
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名 全 





一 局 范围 
IO EM DI 00 Micro830 | | 
用 户 全 局 变量 - Micro830 | 本 30 让 已 定 尺 的 字 - Micro830 


es 





图 6-24 选择 1O 


12) 然后 需要 一 个 直接 线圈 指令 ， 单 击 直 接 接触 指令 从 工具 箱 中 拖 搜 到 横 线 上 ， 然 后 
释放 。 如 图 6-25 所 示 。 








图 6-25 ”放置 直接 线圈 指令 


13) 释放 指令 的 同时 会 弹出 变量 选择 界面 ， 先 选择 [0 一 Micro830， 再 选择 选择 _IO _ 
EM DO _00。 单 击 确 定 (同时 可 以 放 好 以 后 ， 双 击 指令 来 设置 )。 如 图 6-26 所 示 。 
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RAF 


循环 填 时 5 毫秒) : [53 














E 


| 
| | | 
M 1 
Im g E | EN w L 





! 


图 6-26 ”选择 IO 点 


14) 整个 梯形 图 完成 ， 如 图 6-27 所 示 。 





图 6-27 完成 梯形 图 


15) 右键 单 击 在 工程 名 上 ， 选 择 生 成 ， 如 图 6-28 所 示 。 
16) 在 编程 框 下 面 输出 窗口 查看 是 否 生成 成 功 ， 成 功 以 后 ,保存 。 如 图 6-29 所 示 。 
17) 双击 左上 和 角 的 Micro830， 然 后 出 现 如 图 6-30 所 示 。 
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交 件 (E) ”编辑 EE) WEW 生成 (6B) ”调试 (Dp) TRD WAO gow RH) 
Pr A i-i 3ai&| 0-0 - 1-31 fS VER P 


| e—a 





uH > “(= Aa J AG £ 循环 计时 《毫秒 )》: 











Tig messem M. Lt 


EK 
Slc) 
WERD) 
重 命名 (MW) 


x Ec 





D 5 


属性 (R) 





图 6-28 工程 生成 


显示 输出 来 源 (3); 生成 -|9 | d 











图 6-29 ”编译 成 功 








名 称 ; Project32* 


| Mi zs om FEMM: — 
Micro830 WE 已 断 开 连 接 
FT] Mirosso 7" ogqeG 控制 器 模式 ， --- | 
gj 
手册 


-- 励 e Ao f 2080-LC30-16QWB 


— [2X7 INPUT_OUTPUT 


ae 本 地 变量 
e 全 局 变量 


PEELS 


Micro830 


CN unte 





























图 6-30 ”进行 Micro830 控制 器 设置 


18) 设 定 一 号 权 放 入 是 一 块 2 通道 的 模拟 输入 模块 在 二 号 柳 上 右键 单 击 选择 2080- 
IF2。 如 图 6-31 所 示 。 
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Micro$30 me 编程 严重 故障 ;， — 
”者 运行 控制 器 模式 --- 
j t 
T& — 上 从 2080-LC30-16QWB 
O am nm 
Micro830 Adele 





2080-IF2 


2080-IF4 
2080-OF2 
2080-TC2 
2080-RTD2 
2080-TRIMPOT6 
2080-SERIALISOL 


2080-MEMBAK-RTC 
W ID: 









Allen-Bradley 





2080-LC30-160WB 


图 6-31 添加 2080 - IF2 


19) 设 定 二 号 槽 放 和 人 是 一 其 2 通 违 的 模拟 输出 模块 ， 在 二 号 柳 上 右键 单 击 选择 2080- 
OF2。 如 图 6-32 所 示 。 


Micro830 | 





— JINPUT OUTPUT-POU 





Micro830 id 编程 严重 故障 ; --- 
运行 控制 器 模式 — 

i z 
TE Ht 2080-LC30-16QWB 








Micro830 = mm 






2080-IF2 
2080-IF4 
2080-TC2 
2080-RTD2 
2080-TRIMPOT6 
2080-SERIALISOL 









-BEAR IIO 
一 -插件 模块 


EE 090-IFZ 


图 6-32 添加 2080-OF2 
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20) 需要 用 USB 接口 连接 到 到 Miero830, ， 首 先 要 打开 RSLinx Classic Lite， 如 图 6-33 所 
不 O 





File View Communications Station DDE/OPC Security Window Help 


E s89 











图 6-33 打开 RSLinx 


21) 单 击 左上 角 的 RSWho。 如 图 6-34 所 示 。 


RSLinx Classic Lite - RSWho - 1 





File: View Communications Stat 
& 号 图 





iV hutobrowse Bp E Not Browsing 
= Æ workstation, OALEGUVPWROT3Z4 
由 - 酌 Linx Gateways, Ethernet aic fj cioe 


EH L3 AB DF1 -1 ) Data Highway Plus Linx B DF1-1 AB VBP-1 USB 











AB | Ph 
*- £89 AB VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis Gatew...  DataHighw... 1789-A17]... 
i-e USB 














For Help, press F1 [ TT 0 o Mf26H2 (03:43PM 


图 6-34 查看 驱动 


22) 右键 单 击 Micro830 上 ， 选 择 下 载 。 如 图 6-35 Brzn 

23) 单 击 下载 后 会 出 现 此 界面 ， 选 择 USB ， 然 后 确定 。 

24) 程序 进行 下 载 中 ， 完 成 后 出 现 此 界面 ， 选 择 如 图 6-36 所 示 。 

25) 然后 进行 测试 是 否 成 功 ,， 石 机 带 按 照 程 序 进行 , 说 明 调 试 成 功 ; 否则 重新 调 
试 。 
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THO ”编辑 (E) WEW 生成 (6) 调试 ID) 
Nea- H laal- - E 
: Bru 
项 目 管理 器 -lx INPUT_OUTP 
名 称 ; Project32 

























IER) 
重 命 名 (MW 


属性 (R) 


图 6-35 下 载 程序 


INPUT OUTPUT-POU | Xx 


八 已 完成 下 载 。 是 否 要 _ 
| 将 控制 器 更 改 回 "远程 运行 ” 





图 6-36 下 载 程序 成 功 
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6.3 流水 灯 实 例 


1) 要 求 : KANIE l 依次 点 完 ， 全 之 2s 后 ， 再 每 隔 1s 从 第 六 瘟 灯 开始 依次 熄灭 。 
创建 一 个 新 的 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 工程 ， 命 名 为 LIUSHUIDENG。 如 图 6-37 
所 未 。 





文件 (E) ”编辑 (E) MEV ÆR) NOS EMO 通信 (QO EO) 和 才 助 (H) 











: ug Ed- | X a E-5 | |i m z m 5 DE E 
[ES xl BIUX|A|E Sj 
| | AUSHUIENGPOU| -— 





名 称 ; Project33 





mi Micro830 
- P e 
— -LC LIUSHUIDENG 
aD sees 
aD sees 
CE 数据 类 型 


GELT 


a — —|1 

















图 6-37 ”新建 LIUSHUIDENG 工程 


2) 第 一 樟 级 需 Po o gió 块 指令 设 定 如 下 ， 释 放 
块 指 令 会 弹出 设 定 和 窗口 (也 可 双击 块 指 令 进 行 设 定 )。 如 图 6-38 HR. 


ERO Bp) IA WAO 窗口 WW) FAH 
TEA EP RAEE Aie NE 指令 块 选择 如: 不 可 用 — m 


| .~ E — -Controller : 2080LC3016QWBÀ 
i = sa '— E 
| //LIUSHUIDENG-POU* EX CX = =m E | a ë IEG | 类 型 | 

| $ 4 
[可 | M -a 
Arithmetic Subtraction of two or 
Arithmetic z Multiplication of two 


Arithmetic t Division of two or mor! 


3 























































i ETEA E) : 
|. EN / ENO 


图 6-38 ”添加 功能 块 


3) 从 类 型 栏 中 选择 Time。 如 图 6-39 所 示 。 
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RO Ws) ITA WAO Gow) FRH) 





- mhi E 18 SEUES: «ur RI 





4 Subtraction of two or 
Boolean operations A s 
Communi cations ix Multiplication of two 


|Data Manipulation 
Pro Dapat 























图 ETSA): 
局 EN / EN 





图 6-39 选择 TIME 类 别 


4) 从 选 定 的 栏 中 选择 TOF KEA WME 6-40 所 不。 


忒 (6B) WD) IA 通信 (QO 窗口 (W) RBH) 
A- ~-A- BIB 5 & : Em e 指令 块 选择 器 : TOF 


ey 


ict Turn on output when r 
iz Compute time differen 

















|. EN / EN 


图 6-40 





5) fiib, FAERIT RE, feli Menu cds PTI2s, Hia PT 设 定 。 如 图 
6-41 Brzn s 

6) WHP TOF, ZG EFI, MAAR TOF 指令 的 介绍 文件 ， 同 理 可 以 查看 其 他 指令 的 介 
绍 文件 。 如 图 6-42 所 示 。 


456 软件 安装 及 调试 : 185 - 


LIUSHUIDENG-POU | 








.IO EM DI 00 





SYSVA ABORT CYCLE 
SYSVAÀ CCEXEC 
SYSVAÀ CYCLECNT 
SYSVÀ CYCLEDATE 
SYSVAÀ KVBCERR 
SYSVAÀ KVBPERR 
SYSVAÀ MAJ ERR HALT 
SYSVÀ REMOTE 
SYSVAÀ RESMODE 














图 6-41 PT iE 












































参数 : 
参数 参数 类 型 数据 类 型 说 明 
| IN Input BOOL 在 下 降 沿 开始 增加 内 部 计时 器 。 
在 上 升 沿 停止 并 复位 内 部 计时 器 。 
PT Input TIME 最 大 编程 时 间 。 
WSN Time 数据 类 型 。 
Q Output BOOL 如 果 洲 真 : 总 时 间 不 会 增加 。 
ET Output TIME 当前 已 过 去 的 时 间 。 值 的 可 能 范围 从 Oms 到 1193h2m47s294ms。 
广 意 : 如 果 您 堆 本 块 使 用 EN 参数 ， 则 计时 器 在 EN REA “A” MIISA, BER EN 
REH “R” WARA. 
请 参见 Time 数据 类 型 。 
时 间 图 : 
IN 
Q 





图 642 TOF 指令 的 介绍 文件 





7) 设 定好 定时 俘 后 ， 再 需要 一 个 直接 线圈 指令 ， 设 定好 后 第 一 梯级 完成 。 如 几 643 所 
示 。 


/ LIUSHUIDENG-POU* -Y 


.lO EM DI 00 





图 643 完成 梯级 1 的 编程 
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8) 下 一 步 进 行 第 二 梯级 的 设 定 ， 从 工具 栏 选择 梯级 工具 。 如 图 6-44 所 示 。 


| .IO EM DI 00 














图 6-44 INIMII 


9) 这 一 梯级 需要 一 个 直接 接触 指令 ， 三 个 块 指令 ， 进 过 计算 进行 定时 化 的 设 定 。 如 图 
6-45 所 未 。 


_IO_EM_DI_00 .IO El! 








图 645 添加 指令 


10) 注意 区 分 TOF 与 TON 指令 的 区 别 。 如 图 6-46 所 示 。 
11) 完成 定时 表 的 设 定 后 ， 加 上 直接 线圈 指令 ， 第 二 梯级 完成 。 如 图 647 Bras. 
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- (u): ms-help://CCW.v10/CCW . Coll ISa5 acf/lrsb ISa5/av1138722.htm 














[mc n ee —— 7e Neo o3 
E 区 [P EUM 
e e 7 — — — 


[so 00 


TIME D -——— 值 的 可 能 范围 从 Oms 到 1193h2m47s294ms.« 
广 意 : 如 果 您 堆 本 块 使 用 EN 参数 ， 则 计时 器 在 EN 设置 为 “ 真 ” 时 开始 递增 ， 即 
使 将 EN REA “R” WA. 
Time s 
时 间 图 : 









































图 6-46 TOF 与 TON 指令 的 区 别 


ID_EM_DO_00 









ID_EM_DO_01 








图 647 完成 第 二 梯级 设计 
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12) 依次 第 三 、 四 、 五 、 六 梯级 完成 。 如 图 6-48 所 示 。 


^LIUSHUIDENG-POU - X 








.IO EM DO 03 





-]O EM DO 04 
* 


.IO. EM DO 05 
































图 6-48 完成 编程 


13) 右键 单 击 在 工程 名 上 ， 选 择 生成 。 如 图 6-49 所 示 。 


THO ”编辑 (E) MEWY 生成 (B) Wii IA WAO Gow) 大助 (H) 


删除 (D) 
重 命 名 (MW 





属性 (R) 





图 6-49 ”生成 程序 





14) 在 编程 框 下 面 输出 窗口 查看 是 否 生成 成 功 ， 成 功 以 后 ,保存 。 如 图 6-50 所 示 。 
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显示 输出 来 源 (5); 生成 -A AA | 5 E 








图 6-50” 编 详 成 功 
15) 双击 左上 角 的 Micro830， 然 后 出 现 如 图 6-51 所 示 。 


名 称 ; Project32* s = — 
|| Micro830 运 和 严重 故障 : 
b 运行 。 控制 器 模式 :，--- 


2080-LC30-16QWB 


"ug 数据 类 型 


Dy sies 











2080-LC30-160WB 








图 6-51 Micro830 控制 器 设置 
16) 设 定 一 号 槽 放 和 是 一 块 2 通道 的 模拟 输入 模块 ， 在 二 号 模 上 右键 单 击 选择 2080- 
IF2, 如 图 6-52 所 示 。 








Micro830 m 编程 FEW: — 
S3; 局 运行 控制 器 模式 ， — 
j 1 
T& — 上 从 2080-LC30-16QWB 
Q ume 










Micro830 — 


2080-IF2 


2080-IF4 
2080-OF2 
2080-TC2 
2080-RTD2 
2080-TRIMPOT6 
2080-SERIALISOL 


2080-MEMBAK-RTC 
ZEW ID: 




















常规 
内 存 
= 一 -通信 端口 

… 审 行 端口 








Allen-Bradley 


2080-LC30-160WB 


图 6-52 ”添加 2080 - IF2 模块 
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17) WE FMA EIR 2 通道 的 模拟 输出 模 芯 ， 在 二 扎 槽 上 右键 单 击 选择 2080- 
OF2。 如 图 6-53 所 示 。 


E anc 
运行 。 “控制 器 模式 — 


j t 
e. E or 2080-LC30-16QWB 


Micro830 










2080-IF2 
2080-IF4 
2080-TC2 
2080-RTD2 
2080-TRIMPOT6 
2080-SERIALISOL 


17-14 713-4 






EAR IO 
= -插件 模 














图 6-53 ”添加 2080-OF2 模块 


18) 需要 用 USB 接口 连接 到 到 Micro830 ， 首 先 要 打开 RSLinx Classic Lite 如 图 6-54 所 
示 。 





File View Communications Station DDE/OPC Security Window Help 


Š 39 














图 6-54 打开 RSlinx 


19) 单 击 左 上 角 的 RSWho， 查 看 是 否 连接 成 功 。 如 图 6-55 所 示 。 
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| x2 RSLinx Classic Lite - RSWho - 1 


File; View Communications Station DDE/OPC Security Window Help 


: 191 . 








m 589 


RSWho - 1 








V Autobrowse By 8 Not Browsing 











= Æ} Workstation, OALESUVPWROT3Z4 == 
H-a Linx Gateways, Ethernet 
zx AB_DF1-1, Data Highway Plus Linx AB DFi-1  AB_YBP-1 


* | AB VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis Gatew... Data Highw... 1789-A17]... 
Hes USB 














For Help, press F1 








图 6-55 ”查看 连接 是 否 成 功 
20) 右键 单 击 Micro830 上 ， 选 择 下 载 。 如 图 6-56 所 示 。 


| 
文件 (E) ”编辑 (E) MEW ÆRE) ”调试 (D) 

:i*«3gg] 8- Idi £33 8&5 - - EF 
: -|| J| B Z U X 
项 目 管理 器 -lx INPUT_OUTF 
名 称 ，Project32 


t Y 








[icro830 


tt 





m 


X HIERO) 
重 命名 (MW) 







i 


加 EER 





图 6-56 ”下载 程序 








[ | [|  [Uuesn2 fo3:43PM 


21) 单 击 下 载 后 会 出 现 此 界面 ， 选 择 USB， 然 后 确定 。 如 图 6-57 Wrzn 
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THD SHD WEW ÆR HAD IA WAO ow) ARH) 
DGM- Ala -局 | 局 


B Z U -K T 
E 











MI Autobrowse Refresh 


E: Workstation, OALE6LIVPWROT3Z4 
zi Linx Gateways, Ethernet 
> zh AB ETH-2, Ethernet 
c £9 AB VEP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis 
A USB 
+ i 16, Micro830, 2080-LC30-16QWEB 








Micro830." LIUSHUIDENG-POU | 








名 称 ; Project33 


"I Micro830 
Zr 
«eX LIU5HUIDENG 
e uem 
ERIS 


d L3 
本 数据 类 型 















图 6-57 ”选择 下 载 的 控制 带 


22) KM FK, wE- WK 6-58 所 示 。 


| -Miro839 LIUSHUIDENG-POU| x 





AN 控制 器 处 于 "远程 运行 " 梧 式 。 
EL: EDS E Ru 


90 0 99 — 























图 6-58 ”下载 程序 


23) 程序 进行 下 载 中 ， 完 成 后 出 现 此 界面 ， 选 择 是 。 如 图 6-59 所 示 。 
最 后 检验 是 否 成 功 。 
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已 完成 下 载 。 是 否 要 _ 
将 控制 器 更 疏 回 "远程 运行 ? 




















图 6-59 下载 成 功 


6.4 Flash 刷新 Micro830 硬件 组 件 


便 件 要 求 如 下 : 


Micro830, 2080-LC30-16QWB 


Micro830 Plug-In, 2080-SERIALISOL 


标准 的 USB 数据 线 

软件 要 求 : 

Connected Components Wor- 
kbench (CCW), Release 1. 4 

RSLinx, v 2. 57 

以 下 操作 会 演示 如 何 通过 
控制 器 的 Control FLASH 给 其 固 
件 厂 本 进行 刷新 。 当 安 疼 好 
CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 
的 同时 ，Control FLASH 已 经 安 
"Uf p m Micro830 的 固件 版 
本 已 经 更 新 到 最 新 。 

1) 首先 通过 RSLinx Classic 
软件 的 RSWho 核实 控制 大 Mi- 
cro830， 通 过 USB 与 RSLinx 
Classic 软件 的 通信 正常 ， 如 图 
6-60 Hz o 

2) 打开 Control FLASH, 
单 击 Next， 如 图 6-61 所 示 。 


RSLinx Classic Lite - 
文件 ( WAV ”通信 (C) 工作 站 (S$) DDE/OPC(D) 安全 性 (U) SOW) : 


à| sl 


Iv 自动 浏览 
Efl Workstation, LIQW-PC 






"271 
à Lo 










His Linx Gateways, Ethernet 
日 - 葛 AB_DF1-1, Data Highway Plus 
:加 00, Workstation, LIQW-PC 
E&-& AB VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis 
| | e Æ) 00, Workstation, RSLinx Server 
由 -他 16, Micro830, 2080-LC30-16QWB 
EE AUSS 

H-È 16, Micro830, 2080-LC30-16QWB 


图 6-60 ”查看 驱动 





B5 E 正在 浏览 

















- 未 找到 9 
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f. ControlFLASH - Untitled 


ControlFLASH 9.00.015 


Welcome to ControlFLASH B 


Welcome to ControlFLASH, the firmware 

update tool. ControlFLASH needs the 

following information from vou before it can 

begin updating a device. 

1.The Catalog Number of the target device. 

2.The Network Configuration parameters 
(optional). 

3.The Network Path to the target device. 

4.The Firmware Revision for this update. 





K| 6-61 打开 Control FLASH 


3) 选中 要 刷新 的 Micro830 的 产品 目录 号 2080-LC30-16QWB， 如 图 6-62 所 示 。 


Enter the catalog number of the target 


[PO80-LE30-18QWB 


2080-LC10-12AWAÀ 
2080-LC10-12DWD 
2080-LC10-12QBB 
2080-LC10-12QWB 
2080-LC30-10QVB 
2080-LC30-10QWB 
2080-LC30-15AWB 
2080-LC30-15QVB 
2080-LC30-15QWB 
2080-LC30-24QBB 
2080-LC30-24QVB 
2080-LC30-24QWB 
2080-LC30-48AWB 
2080-LC30-48QBP 





《上 一 步 ) 


图 6-62 ”选择 控制 器 型 号 


4) 选中 浏览 黎 口 中 的 控制 桌 ， 然 后 单 击 “ok”， 如 图 6-63 所 示 。 
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Iv 自动 浏览 [25 B| 没有 浏览 
日 -加 Workstation, LIQW-PC 

Ex Linx Gateways, Ethernet 

H- AB DF1-1, Data Highway PI 

E-QR& AB VBP-1, 1789-A17/A Virt 

|— cfl 00, Workstation, RSLinx 


| (8 16, Micro830, 2080-LC3 
E: USB 


a-e ENE 


Cancel 





图 6-63 WEPEPE HARIK 


5) ii “P2” HEER, ER, An " B—cbC ARE, MA 6-64 Bras. 


Catalog 2080-LC30-185QWB 
Serial 40585CDT 
Current 1.012 
Select the new revision for this update: 


取消 | m | 


图 6-64 ”确定 控制 部 版 本 号 





6) 然后 就 会 出 现下 载 过 程 的 显示 界面 ， 如 图 6-65 所 示 。 
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Catalog Number. |. 2080-LC30-15Q'wB 
Serial Number: 40585CD ? 


Current Revision: 1.012 
New Revision: 1.012 


Transmitting reset command. Please wait... 


一 一 一 





图 6-65 ”下载 固件 


7) 如 果 你 得 到 图 6-66 所 示 的 错误 信息 提示 ， 请 检查 控制 硕 是 否 出 错 或 者 钥 古 开关 打 到 
了 运行 模式 。 如 果 是 这 样 ， 清 除 错 误 或 者 切换 程序 模式 ， 单 击 “OK” 上 再 试 一 次 。 如 图 6-66 
所 未 。 


e Failed to update firmware. 


Either the target device does not support Flash updates using 
this programming tool or the target hardware revision is not 
compatible with the selected version of firmware. 


o] 加 | 


图 6-66 下 载 固件 失败 








8) 当 flash 刷新 完成 ， 你 会 在 屏幕 上 看 到 一 个 状态 显示 界面 ， 比 图 6-67 所 示 要 小 。 单 
击 “OK” 完 成 。 


Catalog Number: 2080-LC30-15Q'wB OK 

Serial Number: — 40585CD? 

Current Revision: 1.012 View Log 
1.012 ECTE 


New Revision: 


i Pie 


图 6-67 固件 升级 完成 





0. > 


A DB 一 
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习题 


演示 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 安 儿 及 调试 过 程 。 


.怎样 进行 硬件 的 刷新 ? 
.说 说 PLC 应 用 系统 的 硬件 设计 包括 哪些 内 容 ? 


结合 具体 实例 进行 PLC 应 用 系统 的 设计 。 


<. 22W AZN 


: 197. 


第 7 和 音 交通 灯 和 实例 与 日 定义 功能 块 的 应 用 





道路 交通 灯 在 实际 生活 中 经 浓 能 够 见 到 ， 本 章 通 过 公路 交通 条 作为 实例 ， 利 用 Micro830 
创建 一 个 公路 交通 灯 的 实例 ， 以 此 来 学 习 Micro830 的 一 些 基础 功能 。 


7.1 工程 实例 介绍 


实例 功能 : 

通过 汽车 传 感 硕 监视 交通 流量 的 一 个 十 字 路 口 的 四 路 控制 程序 ， 如 图 7-1 所 示 。 

1. 工程 原理 及 要 求 Eee 

如 末 南 北方 回 的 红 灯 和 东西 方向 的 绿 
灯 是 亮 的 ， 同 时 一 辆 车 触发 南北 方 回 的 传 
Rar Ss 以 上 ， 则 将 东西 方 问 的 绿灯 转 为 黄 
Als 

TRIPS Iss I 2sbA b, HE 
将 东西 方 问 的 黄 灯 转 为 红 灯 ， 将 击 北 方 回 
的 红 灯 转 为 绿灯 。 

如 末 东 西方 回 的 红 灯 和 南北 方向 的 绿 
灯 是 亮 的 ， 同 时 一 辆 车 触发 东西 方 问 的 传 
Rar Ss 以 上 ， 则 将 南北 方 回 的 绿灯 转 为 黄 
灯 ; 图 7-1 实际 交通 条 引导 

如 采 南 北方 回 黄 灯亮 了 2s 以 上 ， 那 么 将 南北 方向 的 黄 灯 转 为 红 灯 ， 将 东西 方向 的 红 灯 
转 为 绿灯 ; 

为 了 初次 下 载 之 后 初始 化 程序 ， 如 采 所 有 的 灯 都 是 关 的 ， 打 开 南 北方 癌 的 红 灯 和 东西 方 
问 的 绿灯 。 

2. 软 硬 件 要 求 

人 硬件 要 求 : Micro830, 2080-LC30-16QWB ; Standard USB Cable; 

软件 要 求 : Connected Components Workbench ( CCW) , Release 1.2; 

RSLinx, v 2. 57, 












































7.2 工程 实例 创建 


7.2.1 创建 新 的 CCW (一 体 化 编程 组 态 软件 ) 工程 


根据 第 6 章 介 绍 创 建新 的 CCW (一 体 化 编程 组 态 软件 ) 工程 ， 重 命名 项 目 名 称 为 Traf- 
fic Light。 单 击 “ 文 件 ” 某 单 “项 目 另 存 为 …”， 和 选择 路 径 在 D: \ rockwell V Traffic Light 即 
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可 完成 重 命名 ， 如 图 7-2 所 示 。 


Xp) 8) $E 


关闭 Traffic Ligh 
RAE l ge. D red Uridfie Light 





图 7-2 创建 新 的 程序 


7.2.2 给 控制 器 配置 插件 模块 


在 该 工程 中 我 们 会 用 到 2080-SERIALISOL 和 2080-IFA , 
双击 Micro830 控制 项， 显示 如 图 7-3 所 示 。 










El Connected Components Wor kbench ! -ioj xí 
HO SMD MEO 生成 (8) WMA ”工具 (D WEO Ow) REB) 

OAE- H Aaa- e- MT lA "iB eme > (s "hb. "bh Ug d duse (aitat e Ew’ [ ——— — 
TEETE BEI acoso -x E 





远程 会 编程 FERS: --- 
神志 合 运行 。 控制 器 模式 : — 


2080-LC30-16QWB 


i: ATH 2080-LC30-10QWwB 
| ATH 2080-LC30-16AWB 


, ATH 2080-LC30-16QVB 

— dT] 2080-Lc30-16Qw8 

- E 2080-LC30-24QBB 一 
i » 





-IR |A 3 | x |l 


图 7-3 ”对 控制 硕 进 行 设 置 


设 定 为 一 号 槽 插 上 一 个 独立 的 串 行 端口 模块 。 我 们 选中 一 号 槽 ， 右 键 单 击 选择 2080-SE- 
RIALISOL, Ang 7-4 所 示 。 

WE RA — X3 4 通道 的 模拟 量 输入 模块 ， 在 二 号 槽 上 右键 单 击 选择 2080-IFA, uH 
图 7-5 所 示 。 

注意 : Micro830 图 形 更 改 为 显示 已 安装 的 插件 。 现 在 ， 如 果 你 需要 改变 通道 0 模拟 量 输 
入 模块 的 输入 类 型 ， 只 需 通 过 下 面 的 属性 ， 就 可 以 选择 你 要 设 定 的 输入 类 型 电流 或 者 电压 以 
及 改变 频率 与 输入 状态 ， 如 图 7-6 所 示 。 
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图 74 添加 2080-SERIALISOL 功能 块 图 7-5 添加 2080-IFA 功能 块 




















图 7-6 设置 功能 块 参数 


注意 : RTO 插件 模块 只 能 放 在 Micro830 的 1 5, d ZELDA. KAARO, 
如 图 7-7 所 示 。 

目前 ， 在 Micro830 上 能 使 用 的 功能 插 槽 如 图 7-8 所 示 ， 在 其 他 工程 中 如 采 需 要 用 到 不 同 
的 功能 块 ， 可 以 按照 要 求 进行 督 换 。 
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远程 e 编程 EE 重 故 障 ; 
"OV e 运行 。 控制 器 模式 ， --- 


Micro830 











图 7-7 程序 报错 指示 


Category Catalog Number Description Controlier Support 
2-ch Analog Input, 0-20mA, 
0-10V,non-isolated 12-bit 
4-ch Analog Input, 0-20mA, 
0-10V,non-isolated 12-bit 





图 7-8 功能 块 介 绍 


7.2.3 创建 用 户 自 定义 功能 模块 


本 部 分 将 向 大 家 介绍 如 何 创建 一 个 交通 灯 的 目 定 义 功能 模块 ， 虽 然 无 需 每 个 项 目 都 要 创 
建 ， 但 是 创建 这 样 一 个 模块 方便 捕获 重复 代码 以 及 便于 整个 项 目的 重用 。 
1) 选中 项 目 组 织带 的 功能 块 ， 右键 单 击 选 择 深 加 标 形 图 ， 如 图 7-9 所 示 。 
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Connected Components Workbench 


Te 编辑 ([E) ”视图 (wy ÆR Miio CAM WEO 窗口 (yw) 帮助 (H) 




















D =] x z J> P.) M a 3h - rn »t i : 
AEk .— Micro830 | 
APR: Project - - 
Micro830 mg O m 
~ Tl Micro&30 模式 : e 运行 
» adi E, M 2080-LC 
e 全 局 变量 






oooOoQoooooooodo 


CQ a O 


Cil 数据 类 型 







Micro830 









FÆST : 结构 化 立 本 


c| EER) 





常规 





内存 
E B fes aEzbigHe: [a: 
审 行 端口 
USB 端口 波 特 率 ; fis 
日 其 和 时 辣 
ER —ALIEB doni. [zx 





图 7-9 ”新建 程序 


2) 选择 UntitledLD， 右 键 单 击 选择 重 命名 ， 重 命名 为 TRAFFIC CONTROLLER FB, 
如 图 7-10 所 示 。 

: ) 一 般 交 通 控制 e 法 的 Zi 能 块 实 现 pp Components fen i 
的 梯形 图 程序 如 下 : IEEE, RAD O RO ”编辑 (EE) ”视图 (WW 生成 (8) ”调试 (D0) ”工具 (DD 
汽车 在 红 灯 处 等 待 至 少 5s， 其 他 方向 绿色 灯 Mamm RUNE o 


一 MicroB30 


























转变 成 黄色 持续 2s 然后 转变 成 红色 ,同时 太一 Micros 
小 车 所 在 的 方向 的 红 灯 转 变 成 绿色 。 "Tm en 

4) 当 用 户 自 定义 一 个 功能 模块 时 ， 其 | - emm - 
预定 义 中 最 重要 的 是 功能 模块 的 输入 要 求 和 | -33 mmo pra 
产生 怎样 的 输出 。 这 些 输入 和 输出 被 定义 为 “| A sem 
功能 模块 的 本 地 变量 。 因 此 ， 在 TRAFFIC _ j "AM 
CONTROLLER FB FINERE. A E 
单 击 顶 部 第 一 行 选择 重 置 设置 。 

5) 针对 此 用 户 自 定义 功能 模块 我 们 需 
要 4 个 布尔 输入 十字路 口 4 个 方位 各 需要 Bn 


一 个 传 感 融 ) 和 7 路 布尔 输出 〈 红 灯 、 黄 图 7-10 ”对 程序 进行 重 命名 
灯 、 绿 灯 为 一 组 ， 共 有 两 个 方 回 ) WAH Varlnput 表示 ， 输 出 用 VarOutput 表示 。 输 入 变 
量 名 分 别 为 Names, DateTypes 和 Directions 如 图 7-11 所 示 。 

6) 定义 好 本 地 变量 后 ， 双 击 交 通 灯 控制 功能 块 (TRAFFIC _ CONTROLLER _ FB) 图 
标 ， 开 始 梯形 图 的 编程 。 

第 一 梯级 逻辑 如 下 : 如 果 南 北 红 灯 和 东西 绿灯 亮 ， 一 辆 汽车 行驶 进入 北方 回 或 者 南方 回 
的 传 感 硕 范 围 内 Ss， 把 东西 方 癌 的 绿灯 改 为 芮 类 。 

7) 梯形 图 指令 工具 箱 ， 位 置 在 软件 平台 右边 ， 如 图 7-12 所 示 。 
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/TRAFFIC_CONTROLLER_FB-YAR | vxX 





N CAR SENSOR BOOL M 
5 CAR SENSOR BOOL Y 
E CAR SENSOR BOOL M 
W CAR SENSOR BOOL x 
NS RED LIGHTS BOOL Y 
NS YELLOW LIGHT BOOL M 
NS GREEN LIGHTS BOOL Y 
EW RED LIGHTS BOOL M 
EW GREEN LIGHT: BOOL M 
EW YELLOW LIGH] BOOL Y 


BETRAY 





Jjrr HBkirP ESAk 
dnk bkit FBEIGdEefRe 








+EH CPiRCORRIFHBUMESE. HRM 
jia aata =a] E a aaa l ESI a a — E 





图 7-12 拖 放 指令 


8) 我 们 需要 两 个 直接 接触 串联 ， 南 北 红 灯 和 东西 绿灯 ， 单 击 直 接 接触 指令 从 工具 箱 中 
拖 搜 到 模 线 上 ， 然 后 释放 ， 释 放 指 令 的 同时 会 弹出 变量 选择 界面 ， 选 择 NS_RFED LIGHTS, 
单 击 确定 〈 同 时 可 以 放 好 以 后 ， 双 击 指令 来 设置 ) ， 如 图 7-13 所 示 。 

9) 放 上 EW GREEN LIGHTS， 同 上 。 完 成 后 如 图 7-14 所 示 。 

10) 根据 逻辑 ， 我 们 要 完成 第 一 步 还 需要 将 两 个 直接 接触 并 联 ， 一 个 为 北方 回 传 感 硕 ， 
一 个 为 南方 回 传 感 带 。 拖 动 一 个 分 文 指 令 ， 然 后 释放 到 第 一 行 ， 如 图 7-15 所 示 。 





. 204 - 


TRAFFIC CONTROLLER. FB-POU* 


PLC Jg PH *5 5; Hj —— 9 »& ^j Micro800 系列 





EE E Lini xi 


本 地 范围 
E m RED LIGHTS | [00L -] |fe — -] | [TRAFFIC_ CONTROLLEF v] i 


用 户 全 局 变量 - Micro830 本 地 变量 -TRAFFIC_CONTROLLER_FB | 系统 变量 - Micro830 | 1/0 - Micro830 | 已 定义 的 字 - Micro830 | 


名 称 数据 类 型 维度 




















-gt^ BOOL 722 gf 

N CAR, SENSOR BOOL > 

S CAR SENSOR BOOL < 

E CAR SENSOR BOOL - 

Ww. CAR. SENSOR BOOL = 

[Ens 一 CGI E Er 

NS_YELLOW LIGHTS BOOL 

NS_GREEN_LIGHTS BOOL - y 
Ew. RED LIGHTS BOOL = ZA 
EW_GREEN_LIGHTS BOOL - 写 入 
Ew. _YELLOW_LIGHTS BOOL = "XA 


图 7-13 选择 功能 块 


7 TRAFFIC CONTROLLER, FB-POU* | 







NS RED LIGHTS Ew GREEN LlG.. 


i 


E7-14 WERF 


NS RED LIGHTS Ew GREEN LIG.. 


kori 


RITIS MENES 
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11) 拖 搜 两 个 直接 接触 指令 分 别 放 在 分 文 上 ， 分 别 为 卫 _CAR _SENSOR fij W _ CAR. _ 
SENSOR。 如 图 7-16 所 示 。 


MFFIC_CONTROLLER_FB-POU*# 





NS RED LIGHTS Ew, GREEN LIGHTS N CAR SENSOR 
— S CAR SENSOR | 
图 7-16 放置 指 











12) 下 一 步 我 们 需要 一 个 5s 的 延 时 ， 从 工具 箱 中 单 击 并 拖 搜 一 个 功能 指令 到 右边 的 分 
文 并 释放 。 指 令 选择 模块 如 下 所 示 。 在 类 别 项 ， 选 择 Time， 就 会 列 出 所 有 的 Time 基本 指 
令 ， 如 图 7-17 所 示 。 


X | - TRAFFIC CONTROLLER FB-POU* | 


贺 指 令 块 选择 器 : 不 可 用 | 


T |r- Controller : 2080LC3015QwWBA 














Subtraction of tw 
Multiplication of t 
z Division of two or 


{EF — Addition of two or Y f 
: 图 指令 块 选择 器 : 不 可 用 i -a 

















y Time 
Time 
Time 
Time 


Turn on output w 
Compute time diffe 
Dff-delay timing 


Time Ün-delay timing Y | 
b 














Fagl): | L | Iv 显示 参数 [P) : 


输入 中]: Ho [ EN/ENO 
范围 : TRAFFIC_CONTROLLER_FB 


确定 [0] | 职 消 [0 | 
É 








AT): | -] F 显示 参数 [EP): 


fi^ (I) : Ho [ EN/ENO 
范围 : TRAFFIC CONTROLLER FB 


TÆ (D) | RR (C) | 


Á 


R| 7-17 TIME 指令 集 


13) 选择 TON， 然 后 单 击 “OK ” 。 单 击 PT (输入 模块 ) 上 半 部 分 ， WA" T45s" (800 
的 时 间 格 式 )， 然 后 单 击 回 车 ， 如 图 7-18 所 示 。 

14) 下 一 步 实现 关闭 东西 方 四 的 绿灯 和 开局 东西 方 癌 的 贵 灯 。 引 出 分 文 指 令 和 对 应 的 
设置 线圈 和 重 置 线圈 ， 分 别 命名 为 EW GREEN LIGHTS 和 EW _ YELLOW _LIGHTS， 如 图 
7-19 所 示 。 

15) 双击 程序 上 方 的 绿色 地 带 ， 然 后 可 以 加 入 程序 说 明 : 如 末 南 北 红 灯 训 和 东西 灯 腕 
时 ， 当 小 车 进入 传 感 右 范围 内 至 少 5s， 改 变 东 西方 向 灯 ， 由 绿色 变 成 黄色 ， 如 图 7-20 所 示 。 
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IGHTS Ew GREEN LIG.. N CAR SENSOR ?ON 
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SYSVA ABORT CYCLE 
SYSVA CCEXEC 
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SYSVA REMOTE 
SYSVA RESMODE 了 | 
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图 7-18 对 PT 进行 赋值 


TRAFFIC CONTROLLER. FB-PQU^ v 













EW_GREENLIG. 


0 
EW YELLOW LI. 
6 


NS RED LIGHTS EW GREEN LlG.. N CAR SENSOR 


rr 





S CAR SENSOR 





图 7-19 完成 指令 配置 





TRAFFIC_CONTROLLER_FB-POU* 
[如果 南北 红 灯 帝 利 东西 灯 帝 时 , 当 小 计 浊 入 传感器 识 转 内 到 少 5 种 , 改变 东西 方向 灯 , 重 如 色 变 成 黄 包 1 













NS RED LIGHTS EW_GREEN_LIG.. 


I——1 


N. CAR. SENSOR 













S CAR. SENSOR —— TS 





图 7-20 ”对 指令 进行 注释 


16) 第 二 梯级 如 下 所 示 : 如 果 东 西 灯 是 黄色 的 而 且 至 少 28， 然 后 改变 东西 方 回 灯 ， 从 
页 色 改 为 红色 ， 同 时 南北 方 回 灯 由 红色 改 为 绿色 。 剩 下 的 两 条 梯形 横 条 如 上 述 同 理 可 得 ， 这 
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样 我 们 就 完成 了 十 字 路 口 的 逻辑 ， 逻 辑 相 同 ， 方 向 不 同 ， 所 有 可 以 直接 复制 上 一 个 方向 的 梯 
形 图 ， 进 行 修 改 即 可 。 修 改 TON ZP, EWAN NS, NS OS EW, 

17) 上 述 完 成 后 ， 需 要 再 加 一 个 梯级 ， 来 处 理 初 始 条 件 。 当 第 一 次 下 载 上 电 运 行 时 ， 
六 装 灯 亮 与 炸 我 们 都 是 不 确定 的 ， 所 以 得 对 其 进行 初始 化 。 故 而 在 最 后 一 梯级 对 其 进行 检 
查 ， 设 定 所 有 灯 都 关闭 ， 然 后 开局 南北 红 灯 和 东西 绿灯 。 

从 工具 箱 中 拖 搜 出 一 个 梯级 在 第 四 级 后 面 的 空白 处 ， 拖 搜 出 7 个 反 回 接触 ， 在 最 后 一 梯 
级 上 ， 并 把 各 个 变量 赋予 给 7 个 反 回 接触 ， 如 图 7-21 所 示 。 














NS RED LIGHTS NS YELLOW LIGH.. NS GREEN LIGHTS Ew RED LIGHTS Ew YELLOW LIGH.. Ew GREEN LIGHTS 


/FM 一” 


图 7-21 程序 编写 


18) 下 一 步 ， 添 加 一 对 并 联 的 设置 线圈 开启 NS. RED _ LIGHTS 和 EW _ GREEN — 
LIGHTS, 整个 梯形 图 完成 ， 如 图 7-22 所 示 。 















NS RED LIGHTS Ew, GREEN UG 


n 






N CAR SENSOR Ew. GREEN UG 


S CAR, SENSOR EW_YELLOW_U 


如 果 东 丁 灯 是 黄色 的 而 且 至 少 2 秒 ， 然 后 次 变 东 西方 向 灯 ， 从 黄色 改 为 红色 ， 同 时 南北 方向 灯 由 红色 改 为 绿色 





Ew YELLOW _U EW YELLOW Ll. 





EW. RED LIGHTS 





NS GREEN UG_ 


UL 


ARREDATA UA SCARATIERSBE -ARRERA IS Ee SP RU E, RUE TSMCIARATERT RIT 
NS GREEN. UG 


NS YELLOW U. 


i 


如 果 南 北方 向 黄 灯 高 了 2 和 名 以上， 那么 将 南北 方向 的 黄 灯 转 为 红 灯 ， 将 东西 方向 的 红 灯 转 为 绿灯 。 


NS YELLOW LL. 
= 


NS YELLOW L.. 


NS RED LIGHTS 





Ew RED LIGHTS 


Ew, GREEN LiG.. 
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iit 





NS RED LIGHTS NS YELLOW LI. NS GREEN LG. Ew RED LIGHTS. Ew YELLOW U.. Ew GREEN UG.. NS RED LIGHTS 





Å RE E. Á E | E E E < 


9 
EW. GREEN IG. 
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图 7-22 程序 示例 
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19) 右键 单 击 在 工程 名 上 ， 选 择 生 成 ,在 编程 框 下 面 输 出 窗口 查看 是 否 生成 成 功 ， 成 
功 以 后 ， 保 存 。 


7.2.4 创建 一 个 新 的 梯形 图 程序 


本 环 太 通过 创建 一 个 新 程序 调用 上 一 草创 建 的 功能 模块 ， 以 实现 功能 模块 的 反复 利 
用 。 

1) 创建 一 个 新 程序 ， 重 命名 程序 名 为 : Traffic _ Light _ Control, 双击 创建 的 新 程序 ， 进 
行 编程 。 

2) 从 工具 箱 中 拖 动 块 指令 到 梯形 图 的 第 一 梯级 上 ， 从 块 的 选择 窗口 中 ， 在 名 称 栏 输入 
你 创建 的 目 定义 功能 模块 的 前 儿 个 字符 可 以 查询 到 定义 的 功能 模块 。 如 输入 tr 可 以 查询 到 
前 一 半年 义 的 功能 模块 ， 选 中 以 后 会 显示 你 所 定义 的 所 有 参数 ， 如 图 7-23 所 示 。 








"I EX 2:2 MENDES E -Ioj xj EE E -- ici xi 


Controller : 2080LC3015QW/BA 





iu -  —— —HES 
TRAFFIC, CONTROLLER . 
TRIMPOT. READ 


&r! [* bei 
TRAFFIC CONTROLLER. 
TRIMPDT. READ 








N CAR SENSOR 
S CAR SENSOR 
E CAR, SENSOR DOL = 
w' CAR SENSOR BOOL z 
NS_RED_LIGHTS BOOL - 





S&P) : | -] m 显示 参数 [E): 





TRAFFIC CONTROLLER FB 2 + Am : 
sao: Ho [^ EN/ENO mao: | - 92 | M meme 
x SAAM): EH: TI EN7/ENO 
范围 : Traffic_Light_Control 范围 Traffic: Light. Control 
确定 [0] | 职 消 [C] 确定 [O] | 职 消 [C] 
ed 





图 7-23 ”功能 块 选择 


7.2.5 下 载 程 序 和 调试 错误 

1. 通过 USB 建立 Micro830 和 电脑 的 连接 

下 面 的 操作 将 展示 在 第 一 次 连接 时 ， 如 何在 电脑 上 配置 USB 和 Micro800 $2: d I] JI ZI 
程序 。 

同样 安装 好 RSLinx 工具 来 连接 ， 在 安 竣 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 时 ， 在 标准 情况 
下 ，RSLinx 已 经 是 附 市 安放 好 了 。 打 开 Micro800 控制 硕 的 电源 。 把 电脑 和 Micro830 用 USB 
连接 好 。windows 将 会 弹出 发 现 新 便 件 ， 选 择 No, not this time (人 否 下 一 次 ) ， 如 图 7-24 所 
7o 











选择 上 自动 安装 软件 ， 然 后 单 击 next， 等 竺 安装。 安装 完 以 后 ， 单 击 finish, 
2. 连接 电脑 和 Micro830 
双击 如 图 7-25 所 示 左 边 的 控制 磊 ， 然 后 会 弹出 右边 的 画面 ， 单 击 连接 按键 。 
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Found New Hardware Wizard 





welcome to the Found New 
Hardware Wizard 
Windows will search for current and updated software by 


looking on your computer, on the hardware installation CD, or on 
the windows Update web site (with your permission]. 


Read our privacy policy 


Can Windows connect to Windows Update to search for 
software? 


C^ Yes, this time only 
C Yes, now and every time | connect a device 
@ No. not this time 


Click Next to continue. 


«Bak | News | cancel | 








图 7-24 "Kup 


[connected Components Workbench 
文件 (E) SMD MEM 生成 (B@) HD) IA WAO 窗口 (W) RBH) 





-FTE AREAL LEERE TTA ITit 











远程 CE FEN: --- 
"OV oem 。 控制 器 模式 — 


2080-LC30-16QWB 





OOOOOOOOOOOO 
d Q oaan OJ amete O) 











Micro830 





DOCUOOO 


[—]-- X2 TRAFFIC, CONTROLLER, FB 


| e +a oo0000000000 


"IO 


供应 商 名 称 ; Allen-Bradley 2 
类 型 ID; 2080-LC30-16QWB 
固件 操作 系统 版 本 ; 1,12 


和 名称; [= = == 
| 了 | 





-Modbus 映射 
BEA IO zi 





MoA. 








K| 7-25 连接 电脑 和 Micro830 





将 会 出 现 如 图 7-25 所 示 的 连接 浏览 需 ， 选 中 控制 硕 ， 单 击 确 定 设备 工具 栏 的 状态 会 显 
示 已 经 连接 ， 如 图 7-26 所 示 。 

3. 下 载 和 调试 

在 项 目 组 织 震中 双击 Micro830 图 标 ， 选 择 生 成 。 查 看 输出 窗口 是 否 有 报错 ， 如 图 7-27 
HIZR o 

HRA HR EUG, dh EST Micro830 控制 硕 图 标 ， 选 择 下 载 。 如 果 PLC 正 处 在 远 
程 运 行 模式 ， 会 提示 你 是 否 把 模式 改 为 远程 编程 模式 ， 当 下 载 完成 以 后 是 否 改 成 原 模式 ， 确 
定 即 马 上 运行 下 载 程序 ， 否 则 需要 做 出 进一步 的 修改 ， 如 图 7-28 所 示 。 
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Micro830 连接 浏览 
Micro830 自动 浏览 
a-w Workstation, LIQW-PC 
H-S Linx Gateways, Ethernet 
r 4 &i-Z& AB DF1-1, Data Highway Plus 
下 载 上 传 &-& AB VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis 





i I mn Œ 00, Workstation, RSLinx Server 
| m4 A 16. Micro830, 2080-LC30-16QWB 
5-4 USB 





图 7-26 设备 连接 


Show output from: Build -A/a | m |l 
TRAFFIC LIGHT CONTROL 
Linking for SIMULATOR 
MICROS30: 0 erroris), 0 warningís) 
PROJECT: 0 erroris), O0 warningiís) 
——— BDEILDIBAMG ee 
========== Build: 





图 7-28 程序 下 载 
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4. 调试 和 改 错 

当下 载 好 程序 以 后 ， 一 种 普遍 的 错误 是 项 目 工程 和 控制 器 不 匹配 ， 如 图 7-29 所 示 。 接 
下 来 将 会 学 习 如 何 检测 错误 并 修正 。 

双击 项 目 组 织 器 中 的 控制 右 图 标 ， 然 后 可 以 看 到 Micro830 中 的 一 些 信息 。 将 会 看 到 控 
制 妖 的 一 些 状态 信息 ， 并 允许 配置 插件 程序 和 其 他 参数 。 





=~ () 运行 ”控制 器 模式 运行 


TE H 2080-LC30-16QWB 




















Micro830 远程 KC 
y 2080-LC30-16QWB 国 e 
NE 上 传 手册 — 
9--—o0oooooooocoí 
Micro830 zz "[G e ID m 
: mt 
i 故障 启动 
因 出 现 严重 故障 已 暂 yj A 
严重 故障 代码 : OxFOE1 











图 7-30 局 动 / 故 隐 选 项 
为 了 纠正 配置 的 不 匹配 情况 ， 需 更 新 1、2 两 槽 里 的 插件 来 满足 人 硬件 需求 。 
S. 测试 一 个 正在 运行 的 程序 
本 环节 主要 讲解 如 何 调试 ， 如 何 加 正在 运行 一 个 程序 的 PLC 发 出 强制 命令 。 
1) 按照 前 面 几 章 所 述 ， 创 建 、 生 成 、 下 载 一 个 程序 ， 假 定 此 程序 已 经 在 PLC 上 运行 。 
2) 查实 PLC 处 在 运行 状态 。 如 末 不 是 处 在 运行 状态 ， 切 换 到 运行 状态 ， 如 图 7-31 所 
不 。 
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3) 从 调试 某 单 中 选择 ， 开 始 调试 。 屏 有 需 将 出 现 Traffic _ Control _ POU 标签 ， 如 图 7-32 
所 示 。 






vVlicroS30-VvAR- Traffic_Light_Control-POU 
his rung assigns the Micro830 I/O to the TRAFFIC CONTROLLER function block. 


图 7-32 程序 运行 时 功能 块 工作 状态 





4) 左 键 单 击 组 织 控制 带 中 的 全 局 变量 ， 如 图 7-33 Bron 


区 ”编辑 (E) WEW ”生成 (8) MAD ”工具 (T) ”通信 (CO) Ow) c 
fs m - kiXdamo-c-8-3 


[uu ealag 


pe" Project 








O y TO AC 
l 


图 7-33 全 局 变量 





5) 找 出 设 定 要 强制 的 变量 ,假定 要 强制 _IO EM _ DI_00， 如 图 7-34 所 示 。 
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图 7-34 强制 IO EM DI 00 





6) 选中 逻辑 变量 ， 如 图 7-35 Bra. 


^W H $273 -Y ADI 
30 Microg3U-VAR | 


| | Name Logical Value| Physical Value| Lock | Data Type 


- cem 








图 7-36 全 局 变量 变化 
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8) WRIESENUH, MAREP E MRE ARET X PD UA BUE E, 
单 击 不 可 检查 的 锁 箱 。 

9) 仔 止 调试 ， 单 击 调试 荣 单 ， 选 中 停止 调试 。 

可 以 离开 Micro830 在 远程 运行 模式 ， 可 以 选中 程序 模式 ， 或 者 根据 你 的 喜好 打开 Mi- 
cro830 标签 ， 然 后 选择 其 他 断 开 Micro830。 

6. 如 何 连 接 已 经 存在 的 控制 器 

1) 保存 并 关闭 一 个 项 目 ， 下 面 是 一 个 我 们 打开 的 项 目 ， 如 图 7-37 所 示 。 


: Proj 
名 称 : Praiedta his rung assigns the Micro830 I/O to the TRAFFIC CONTROLLER func 

















日 下 ED TRAFFIC CONTROLLER FB 








图 7-37 打开 新 程序 


单 击 菜单 中 的 文件 ， 选 择 保存 ， 项 目 文件 会 保存 在 文档 的 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 
文件 下 。 随 后 即 可 选择 菜单 中 的 文件 ， 选 择 关 闭 。 

2) 在 一 个 新 建 的 项 目 中 ， 连 接 一 个 控制 闫 ， 并 上 传 其 中 程序 。 

打开 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) ， 从 设备 工具 箱 中 选择 收 索 栏 ， 单 击 浏览 连接 ， 就 
会 出 现 如 图 7-38 所 示 的 控制 硕 选 择 界 面 。 

Q) 选 择 控制 器 单 击 确定 ， 整 个 项 目 就 读 上 来 了 ， 并 显示 在 项 目 组 织 器 中 ， 如 图 7-39 所 
A 

G) 如 果 是 从 设备 工具 箱 的 目录 把 控制 融 拖 到 项 目 组 织 右 中 的 ， 可 以 选中 控制 融 右 键 选择 
上 传 ， 单 击 确定 。 

(上 传 完成 以 后 ， 可 以 从 输出 窗口 中 看 到 提示 。 双 击 控制 絮 图 标 ， 可 以 看 到 控制 器 的 配 
置 ， 如 图 7-40 所 示 。 

(3 双击 程序 中 的 源 程序 名 称 ， 可 以 看 到 上 传 的 控制 右 中 的 程序 ; 这 时 就 可 以 对 控制 器 中 
的 源 程序 进行 处 理 ; 

注意 : 在 连接 过 程 中 ， 如 末 出 现 项 目 控制 锅 同 实际 在 线 的 控制 部 不 符 ， 平 台 会 给 出 对 应 
的 提示 。 
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se Fefresy 
Workstation, APCNBJGZYUZ2 
H-a Linx Gateways, Ethernet 
Ela AB DF1-1, DH-485 
| rl 00, workstation, DF1-COMI 
-3 


01, MicroLogix 1500, LAB2 


me AB VBP-1, 1789-A17/AÀ Virtual Chassis 











[connected Components Workbench 


文件 (E) ”编辑 (E) GREY) 生成 (6) ”调试 (D0) ”格式 (0) ”工具 (T) WAO 窗口 (W) RBH) 
: Quz BI - dtaa- - B 31 


JER gi bmc! 
|---L- TeEPUPDI 
EME 


Traffic_Light_Control-POU l 





| 名 称 : Project8 





显示 输出 来 源 (3): 


JE 14 3 |o LI 








图 7-39 上传 程 序 
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“wakra 
L1 onnected Components Workbench 


交 件 (FE) ”编辑 (E) ”视图 (WW 生成 (6) ”调试 (D) ”工具 (T) 通信 (QO 窗口 (W) ABH) 
ig HIE | 4 3 &| 0-0 8-3 f| xpi P m 9 "rS" 
长 | 人 









Micro830 远程 OSE PESE 
"3: e 运行 。 ”控制 器 模式 : 
b t 
A f 2080-LC30-160WB 


Micro830 





[ums 





一 一 


图 7-40 控制 融 的 配置 


7.3 J 


1. iE A END RERI BTE ZE JI c 
2. 独立 编写 7. 1 中 交通 灯 的 程序 系统 。 
3. 演示 PC 与 控制 冀 的 通信 、 程 序 下 载 、 程 序 上 载 。 


PS 交通 灯 扩 展 一 一 功能 模块 图 表 
和 结构 化 文本 编程 


8.1. 书 入 导出 用 户 目 定义 模块 


本 六 将 演示 怎样 创建 并 导出 一 个 用 户 自 定义 的 功能 模块 (UDFB) SIM _FB， 而 导出 的 
功能 模块 同样 能 够 导入 到 其 他 工程 中 去 。 

1) 创建 一 个 新 的 Miero830 工程 项 目 ， 如 图 8-1 所 示 。 

2) 在 项 目 组 织 币 下， 右键 单 击 功能 模块 ， 选 择 添加 ， 下 一 级 菜单 选择 新 建 ST: 结构 
化 文本 ， 如 图 8-2 所 示 。 


名 称 : Projecti 





TEE As 
e ë 











m > 







EE] 新建 sT : 结构 化 文本 












Wy GA | 粘贴 (P) 4€ | 新 建 LD : 样 形 图 
t E | ER) [l| 新 建 FBD : 功能 块 图 表 





图 8-2 ”新 建功 能 块 


图 8-1 创建 新 工程 项 目 


3) 右键 单 击 未 命名 的 功能 模块 ， 选 择 重 命名 ， 然 后 输入 SIM FB. Wii SIM _FB 然后 
输入 如 图 8-3 所 示 程 序 代 码 。 

4) 完成 以 后 ， 将 进行 模块 变量 的 建立 与 设 定 ， 双 击 本 地 变量 ,在 窗口 中 输入 如 图 8-4 
所 示 的 变量 参数 。 

5) 右键 单 击 SIM _ FB 并 选择 编译 : 如 果 得 到 任何 的 编 伴 错误 ,修改 错误 ， 重新 编 详 下 
到 没有 和 错误。 在 项 目 组 织 右 下 面 ， 右 键 单 击 SIM _FB ， 选 中 导出 并 选择 导出 程序 。 单 击 导 出 
按键 ， 如 图 8-5 所 示 。 

6) 选择 本 地 文件 保存 路 径 ， 并 单 击 保存 。 

7) 完成 导出 功能 块 之 后 ， 我 们 新 建 一 个 项 目 ， 碳 键 单 击 项 目 组 织 其 中 的 Micro830， 选 
择 导 入 ， 然后 导入 刚才 导出 的 文件 ， 如 图 8-6 所 示 。 
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MERDE ~l X| E: SIM FB- 
名 称 : Projecti 





1 or 1:=0 to 20 by 1 DO 

2 For j:=1 to 20 by 1 DO 
3i Buffer[j]:-Buffer[i]: 
4i Buffer[i]:-B IN; 

5i END FOR; 

6: END FOR; 

7i B OUT:-Buffer[20]:; 

8; IF i-21 THEN 

9 i:-0; 
10 j:z1:; 
11| END IF; 





图 8-3 程序 代码 输入 





/SIM_FB-VAR| sIM_FB-pPOU | 





d "wo cere 
B IN REAL 7 Varlnput - 
B OUT REAL ~ VarOutput ~ 
i DINT ~ Var M 
] DINT ~ Var ~ 
二 | Buffer REAL ~ Var - [1.20] 





图 8-5 功能 块 寻 出 
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图 8-6 导入 功能 块 


8) 选择 导入 文件 的 路 径 ， 选 择 刚 刚 导 出 的 文件 ， 单 击 打开 ， 导 和 界面 如 图 8-7 所 示 。 


Bmw [ED | 
[导入 | imi 





图 8-7 ”导入 导出 功能 窗口 


9) 选择 好 叶 入 文件 ， 单 击 叶 入 并 核实 输出 窗口 ， 看 是 否 叶 入 成 功 ， 如 图 8-8 所 示 。 
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局 | SIM F8 


目的 地 ControllerMicro830.Micro830 


je 





图 8-8 导入 功能 块 示 意图 


8.2 DERRER E (PID 指令 的 使 用 ) 


本 市 的 主要 内 容 是 问 大 家 讲解 如 何 创 建 一 个 功能 图 表 程 序 ， 在 这 里 以 PID 指令 为 例 。 在 
创建 的 功能 图 程序 中 使 用 PID 指令 ， 同 时 还 将 引用 一 个 用 户 自 定义 的 功能 模块 (仿真 过 程 
变量 ) 。 功 能 模块 图 语言 是 与 数字 逻辑 电路 类 似 的 一 种 PLC 编程 语言 。 及 用 功能 模块 图 的 形 
式 来 表示 模块 所 具有 的 功能 ,不同 的 功能 模块 有 不 同 的 功能 。 

功能 模块 图 程序 设计 语言 的 特点 是 : 以 功能 模块 为 单位 ,分 析 理 解 控 制 方案 简单 容易 ; 
功能 模块 是 用 图 形 的 形式 表达 功能 ， 和 直观 性 强 ， 对 于 具有 数字 逻辑 电路 基础 的 设计 人 员 很 容 
易 午 握 的 编程 ， 对 规模 大 、 控 制 逻辑 关系 复杂 的 控制 系统 ， 由 于 功能 模块 图 能 够 清 苞 表达 功 
能 关系 ， 使 编程 调试 时 间 大 大 减少 。 

1) 首先 是 打开 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 。 

2) 在 程序 的 窗口 中 ， 拖 出 控制 融 2080-LC30-16QWB, Æ H 2H 2 s "P 0 £8 — 1 9r LL 














3) 项 目 命 名 为 FBD Program, 

4) 在 创建 好 的 项 目 中 ， 在 程序 功能 块 右键 单 击 添加 一 个 功能 图 表 程 序 ， 如 图 8-9 所 示 。 

5) 给 程序 重 命名 为 Process. SIM, ， 如 图 8-10 所 示 。 

6) 选中 控制 硕 Micro830, ， 石 键 单 击 ， 选 中 导入 交换 文件 。 

7) 导入 窗口 将 会 弹出 ， 选 中 路 径 ， 选 中 文件 SIM _FB.7z， 选 中 SIM _FB ， 单 击 导 入 按 
键 ， 进 行 导 入 。 然 后 关闭 窗口 。 注 意 : 如 采 不 能 找到 SIM FB, Z&—B— BET. 8E BE 
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名 称 : FBD Program 


图 8-9 新 建功 能 块 图 
义 功能 模块 。 
8) 导入 成 功 以 后 ， 将 在 功能 块 看 到 我 们 导入 的 上 自 定 义 功能 模块 ， 结 果 如 图 8-11 所 示 。 


ww 








图 8-10 dr em 图 8-11 导入 功能 块 成 功 
9) 双击 以 后 可 以 看 到 先前 自 定义 的 功能 图 模块 ， 如 图 8-12 所 示 。 
p^ SIM FB-POU. 





1: For i:-»0 to 20 by 1 DO 

2 For j:=1 to 20 by 1 DO 
3; Buffer [j] :=Buffer[i]; 
a: Buffer[i]:-B IN; 

5i END FOR; 

6; END FOR; 

7: B OUT:-Buffer[20]:; 

3i IF i=21 THEN 

9 i:-0; 

10! j:=1; 
11! END IF; 


图 8-12 ”编写 的 结构 化 文本 程序 
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10) 对 程序 进行 编 诺 ， 同 时 新 建 主 程序 ， 可 以 看 到 功能 图 表 FBD 大 致 样式 ， 如 图 8-13 
所 未 。 


T Connected Components Workt 








WHA SSE MEV) ”生成 (B) ”调试 (D) AO 工具 (T) 通信 (C) 窗口 (W) ”帮助 (H) 

mi-e" EET- P| ra E E (s MA 
项 目 组 织 器 /Process SIM-POU | 

名 称 : FBD_Program | 











图 8-13 ”功能 图 表 FBD 编辑 区 域 


11) 本 章 的 主要 程序 逻辑 如 图 8-14 所 示 。 





图 8-14 程序 逻辑 图 


12) 程序 逻辑 图 主要 组 成 如 下 。 

Average 功能 模块 将 作为 仿真 模拟 输入 的 采样 率 。 

PID 功能 模块 将 会 产生 一 个 控制 变量 (CV)， 作 为 过 程 变 量 (PV)， 人 退 踊 设 定 变量 
(SV), 

SIM FB 是 仿真 模块 ， 用 作 FIFO 概念 ， 用 过 PID 的 延迟 反馈 功能 模块 。 

13) 双击 Process _ SIM 本 地 变量 在 控 项 目 组 织带 中 ， 输 入 以 下 变量 到 Process SIM-VAR 
Tab， 如 图 8-15 所 示 。 

完成 以 后 ， 变 量 表 如 图 8-16 Bron 

14) 双击 Process _SIM， 在 工具 箱 中 选择 功能 模块 到 编程 区 中 ， 驶 会 出 现 指令 选择 窗 
O, Æ Name 下 拉 沫 单 中 选择 AVERAGE 指令 ， 如 图 8-17 所 示 。 
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Process SIM-VAR < Process SIM-POU* | 


| Name Data Type Dimension | Alias Comment Initial Yalue 

| - gt -We ge cg - gt - gt 
ES -| 0| | | 
| FB REAL M 0.0 


| PID1 G GAIN PID - 





r 









+ PIDI_AT AT PARAM M 
AUTO RUN BOOL X 
INIT BOOL Y 
PID1 AT EXEC BOOL T 
图 8-16 ”变量 命名 表 
we 指令 块 选择 器 : AVERAGE [ 己 ] 回 | X | 


Controller : 2080LC30186QWBA 





p——— 


Data Manipulation 





ll - j 


图 8-17 AVERAGE 指令 功能 块 


15) AVERAGE. 1 将 被 创立 ， 然 后 单 击 “OK”。 就 可 以 在 工作 区 中 看 到 创建 的 指令 ， 
AVERAGE 1, 
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16) 继续 拖 入 一 个 模块 ， 选 择 IPIDCONTROLLER 功能 从 下 拉 沫 单 中 。 创 建 IPIDCON- 
TROLLER _1。 工 作 区 域 中 的 程序 如 图 8-18 所 示 。 











图 8-18 工作 区 域 示 意图 





17) 继续 拖 和 功能 模块 ， 从 下 拉 沫 单 中 选中 用 户 目 定 义 的 功能 模块 SIM _FB 功能 模块 ， 
重复 前 面 步 又 ， 可 以 在 编程 区 看 到 如 下 3 个 功能 模块 。 

18) 从 工具 箱 中 选择 变量 指令 拖 人 编程 区 。 与 IPIDCONTROLLER 点 对 应 起 来 ， 如 图 8- 
19 Bras o 














图 8-19 WIRES 
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19) 双击 变量 指令 ， 从 Process SIM 的 本 地 变量 选择 SV， 分配 到 与 IPICONTROLLER 
SetPoint 对 应 的 点 。SY 将 把 参数 的 值 传递 给 IPIDCONTROLLER 的 SetPonit， 如 图 8-20 所 示 。 








了 连接 


— 
c 


图 8-20 将 变量 进 


20) 重复 前 面 步 又 ， 设 置 如 图 8-21 所 示 参 数 。 


IPIDCONTROLLER Parameter | Local Variable — Process SIM 
Feedback j. DAASCEREREYECYTREEP EY 
Auto — ^ à à à à à à 9 |AUTO RUN b 





图 8-21 设置 参数 表 





21) 当 所 有 参数 设置 完成 以 后 ， 如 图 8-22 所 示 。 







E E 





图 8-22 IPID 模块 配置 变量 
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22) 单 击 IPIDCONTROLLER 1 的 和 输出， 连接 SIM FM 1 的 B IN。 然后 连接 SIM - 
FB 1 的 B_OUT 和 AVERAGE 1 的 XIN。 给 AVERAGE 1 的 N 拖 入 一 个 变量 ， 并 设 定 值 
为 5， 同 时 在 给 RUN 插入 一 个 变量 TRUE。 连 接 AVERAGE 1 的 XOUT 5j IPIDCON- 
TROLLER 1 的 Precess。 再 次 单 击 IPIDCONTROLLER 1 的 OUTPUT 然后 与 IPIDCON- 
TROLLER 1 的 FeedBack 连接 起 来 。 整 个 程序 完成 如 图 8-23 所 示 。 











图 8-23 ”变量 连接 








23) 编 详 下 载 ， 局 动 调试 。 同 时 可 以 观察 到 指令 中 变量 的 数值 如 图 8-24 所 示 。 





图 8-24 运行 后 的 变量 参数 











24) 改变 IPIDCONTROLLER _1 中 SV 的 值 ， 双 击 变量 SV， 改 变 SV 的 逻辑 值 为 15.0 


: 228. PLC 原理 与 应 用 一 一 罗 殉 韦 尔 Micro800 系列 
(注意 这 里 是 变量 测试 ， 并 非 实际 值 ， 所 以 修改 逻辑 值 ) 。 通 过 监 


监视 IPIDCONTROLLER _1 的 
Output 的 值 ， 我 们 可 以 看 到 其 不 断 的 增加 ， 达 到 前 面 的 设 定 值 SV 的 值 ， 如 图 8-25 所 示 。 





图 8-25 ”运行 后 的 变量 参数 


25) IEJ, AE PLC 控制 天 的 连接 。 


8.3 ”结构 化 文本 编程 (PID 指令 的 使 用 ) 





高 效 的 编程 。ST 使 用 了 融 级 语言 的 许多 传统 特性 ， 包 括 : 变量 、 操 作 符 和 控制 流程 语句 。 
ST 还 能 与 其 他 PLC 编程 语言 一 起 工作 。 那 么 什么 是 结构 文本 呢 ? “结构 ”和 是 指 高 水 平 
的 结构 化 编程 能 力 ， 像 一 个 “结构 化 的 编程 ”; “文本 ”是 指 应 用 文本 而 不 是 梯形 图 和 顺序 
功能 表 的 能 力 。ST 语言 不 能 代 答 其 他 语言 ， 每 种 语言 都 有 它 目 己 的 优点 和 缺点 。ST 主要 的 
一 个 优点 束 是 能 催化 复杂 的 效 笠 方 程 。 

本 万 主要 问 大 家 介绍 络 


-H AA 


ST (结构 化 文本 ) 是 针 对 目 动 化 系统 的 高 级 文本 编程 语言 。 简 单 的 标准 结构 确保 快速 、 














构 化 文本 编程 ， 以 一 个 简单 的 数学 运算 样 例 编程 。 

1) 局 动 CCW (一 体 化 编程 组 态 软件 ) 编程 平台 。 在 gapectionWAR co 

M HRAPAR, BEM H o | 
(在 布尔 表达 式 中 ,“true” 用 1 表示 ,“false” 用 0 表示) 


2) 双击 本 地 变量 ， 然 后 创建 变量 。 创 建 一 个 整 型 变量 
如 图 8-26 所 示 。 


ro NA select no 

3) 在 项 目 组 织带 中 ， 双 击 全 局 变量 ， 给 输出 创建 一 个 
别名 。 在 Micro830 变量 中 ,创建 对 应 别名 Output _0 为 _I0 
别名 ， 如 图 8-27 所 示 。 

















Micro830-VAR ' selection-VAR | Selection-POU* | 





Dimension Alias 
| ; - gt* c gt* 
Output 0 


图 8-27 ”变量 别名 设置 
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4) 保存 并 生成 程序 。 
5) 从 第 10 行 起 输入 如 图 8-28 所 示 程 序 。 
6) 在 第 13 行 输入 “AV”， 在 下 拉 沫 单 中 找到 AVERAGE, anl 8-29 所 示 。 








13 lv 
9i 1 但 AsCII ^ 
10; IF IO EM DO 00 THEN ! qb ASIN 
11! i:= a*b*c; {E ASIN LREAL 
12! ELSE IF IO EM DO O1 THEN ia ATAN 
T ATAN_LREAL E 
一 Tiu iate 
rH mi 
图 8-28 程序 例 程 图 8-20. 选择 AVERAGE 功能 块 
7) Æ AVERAGE 后 面 输入 “(” 将 会 弹出 下 拉 亲 单 ， 选 择 创 建新 实例 。 会 出 现 如 图 8- 
30 的 对 话 窗口 ，AVERAGE _1 将 被 创建 ， 如 图 8-30 所 示 。 
[v gt iv et! | ott 
ATAN Arithmetic Ísb Arc tangent m3 
ATAN LREAL Arithmetic ict Perform 64-bit real arctange 
Data Manipulation Running average over N sa 
AWA, Communications t Write a string with characte * 
£ | ? 
Parameters 





图 8-30 AVERAGE 功能 块 变量 设置 


Average 功能 模块 的 输入 要 求 和 梯形 图 一 样 。 其 中 RUN，XIN ，N 等 参数 都 需要 。 
8) 单 击 确定 创建 实例 。 当 输入 实例 的 时 候 ， 将 会 弹出 对 话 框 如 图 8-31 所 示 ， 标 明 功 能 
模块 需要 设 定 的 参数 。 
10: IF IO EM DO OO THEN 
11; i:= a*b*c; 
12; ELSE IF IO EM DO 01 THEN 
13; AVERAGE 1j 





void AVERAGE 1(BOOL RUN, REAL XIN, DINT N) 
Type : AVERAGE, Running average over N samples 


图 8-31. AVERAGE 功能 块 变量 示例 


9) 参数 设置 如 下 。 
‘AVERAGE 1 ( IO EM DO 01l, a, 3)’ 
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Where: 

RUN = IO EM DO 01 

XIN = a 

一 

注意 输入 的 格式 请 参考 如 图 8-32 所 示 。 


10 IF IO EM DO 00 THEN 
11! i:= a*b*c; 


12 ELSE IF IO EM DO 01 THEN 

13 AVERAGE 1( IO EM DO O01,a,3); 
14; j:7 AVERAGE 1.XOUT; 

15! END IF; 


16; END IF; 


图 8-32 ”编程 实例 


数学 方程 式 表 示 如 图 8-32 所 示 ， 如 采用 梯形 图 来 表达 ， 你 需要 几 个 功能 模块 才能 完成 
e Zr 

在 使 用 下 语句 时 ， 我 们 必须 以 END 
_IF 结束 ， 在 有 ELSE _ 下 语句 的 情况 下 ， 
同样 以 END IF £5 

10) 返回 项 目 组织 副 ， 双 击 本 地 变 
量 ， 如 图 8-33 所 示 变 量 类 型 创建 如 下 变 











创建 好 以 后 如 图 8-34 所 示 。 
Micro830-VAR . Selection-VAR selection-POU 





t "Del - gt ELS ELS ee "Lei 
xL select no INT M ` 
B : REAL . 0.0 i 
B -o REAL . 1.5 
Na > REAL z 3.142 i 
B - REAL : 2.0 ; 
E ; REAL z i 

F AVERAGE 1 AVERAGE ~ : 
|] - 


图 8-34 ”本 地 变量 设置 


11) 生成 并 保存 ， 把 生成 好 的 程序 下 载 到 控制 带 中 。 局 动 调试 ， 如 图 8-35 所 示 。 
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交通 灯 扩 展 


458 


TEE BE 





cc -8 国 


EE SI 

‘NM d 

inor't a9mDe:t — WI 

t|; e andang T91r6rg peppequr or | domui — OU 
Msg, T mimg Tearüd beppegag or JI gete — UM 
Rye eir II 


nmi 0 andano reatata pappacmg OT iT OT 


"4800 d 9 
ETEW zip andan) peitft] papar OD ol 
IEW Op andan peitfrQ pappagug QT 9 
asta i$ 
{IEW «iD mimg [vai] pzpp3qu3 01 dil sit andano T937DF0 pappaa Or :? |4 
fasma sir nang Tatind peppeuua 01 (iil =:0 andang ToaT6r0 pepper Or i7 1 
Jo on 553TaB gen ^? 
| naraek 38420 gara mbord wor43a]eg epüutga| || 
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12) DERE, BUBJOBEN-HZLGZXB EJ;. shi Bede. Hobbs I BO S 
框 ， 跳 到 监视 界面 ， 如 图 8-36 和 图 8-37 所 示 。 


CASE select nw or 

1: IO EM DO 00:= TRUE; 

LE s WcASr select no OF 
iim 1: -IO EM | - TRUE 
IO EM DO 00:= FALSE; 2: IO EM þemeri= TRU 
.IO EM DO 01:- FALSE; ELSE 





图 8-36 ”监视 界面 跳 转 





图 8-37 ”监控 界面 





13) 改变 本 地 变量 select no 的 但， 进行 仿真 运行 。select _ no 仿真 使 用 演示 工具 箱 输 
出 显示 器 : 

在 这 个 演示 工具 箱 中 ， 当 select no 变量 为 1 时 ，Output0 将 会 被 点 亮 。 在 select _no 的 
逻辑 信 变 为 2 时， 输出 Output0 将 关闭 ， 输 出 Output 1 将 点 亮 。 

改变 select no 的 值 ， 由 0 或 者 3, 0 和 1 输出 都 会 熄灭 。 

程序 的 逻辑 编写 ， 以 至 于 值 不 为 1 或 2， 都 没有 输出 。 

14) 仿真 数学 公式 ， 在 变量 监视 占 窗 口中 ， 改 变 变 量 a，b，e 的 值 ， 如 图 8-38 所 示 。 














Global Variables - Micro830 | Local Variables - Selection | System Variables - Micro830 | 1/0 - Micro83 4 * 


| Name Logical Value | PhysicalValue | Lock | DataType | Dimension 


c gt* T gt* E gt T gt* ~ gt* - gt* 


1.5 N/A E 








REAL ~ 

3.142 N/À [] REAL S 
2.0 N/A [] REAL ~ 
3.426 N/À [] REAL  - 
1.5 N/A [] REAL  - 
.. AVERAGE ~ 
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15) 仿真 公式 为 1: saxbxe; 其 初始 值 a=1.5, b=3.14, c=2.0， 当 i1=720.0, 我 
们 需要 改变 变量 select _ no 的 值 为 1， 执 行 方程 式 i: =a*bx*c。 当 select_no 值 为 1 Bf, 77 
程 表 达 式 ， 将 执行 。 我 们 可 以 看 到 变量 监视 右 中 的 值 ， 如 图 8-39 所 示 。 




















Global Variables - Micro830 | Local Variables - Selection | System Variables - Micro830 | 1/0 - Micro83 * ? 


| Name LogicalValue | PhysicalValue | Lock | DataType | Dimension 


再 gt* T gt* v gt* 下 gt* ~ gt* ~ gt^ 
















E— — ITTNNNNNEN IR LEGNNT ERNIIIINf 
a 8.0 N/À REAL - 
b 3.0 N/& LJ REAL X 
e 10.0 N/A REAL M 
i 720.0 N/À |， REAL Y 
| 8.0 N/A REAL - 
* AVERAGE 1 5x Bs |. AVERAGE ~ 
| ————— ,M————-. 
图 8-39 ”仿真 结 
逻辑 上 可 以 表示 如 下 : 
IF IO EM DO 00 THEN 
i: = a*bse; 


因此 ， 仅 仅 当 和 输出 Output 0 2 1 时 ， 方 程 表 达 式 将 被 执行 。 
16) 可 以 俘 止 调试 ， 然 后 再 进入 控制 硕 窗 口 文档 下 线 ， 编 程 绪 


8.4 习题 


1， 败 悉 功 能 模块 网 表 编程 及 结构 化 文本 编程 。 
2 熟悉 目 定 义 功 能 块 的 导 人 和 导出 。 
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9.1 硬件 设备 及 协议 简介 


9.1.1 PowerFlex 4M 





PowerFlex 4M Az MAH ar PowerFlex 2E jtd AIP NIAE. DJ HIE WEBER UR TE] 
节省 空间 的 具有 强大 功能 的 电动 机 转速 控制 硕 设 计 。 
此 变频 兰 具有 应 用 的 灵活 性 、 任 通 式 布 线 和 易于 编程 的 特点 ， 很 适合 机 和 融 层 的 速度 控 
制 、 要 求 节 省 空间 的 应 用 程序 和 方便 使 用 的 交流 变频 天 。 
TE TB: 
* 100 ~ 120V: 0.2 2 1IIKW/O. 25 «1. SHP71. 6 ~6A 
* 200 ~240V: 0.2 27. SKW/0. 25 ~ 10HP/1. 6 -33A 
* 380 ~480V: 0.37 - 11KW/0. 5 ~ 15HP/1. 5 ~24A 
电动 机 控制 : REE Zn 
通信 : 集成 RS-485 接口 
用 户 界 面 : 集成 编程 键盘 和 本 地 LED 
机 元: IP20 
PowerFlexAM 交流 变频 上 额定 功率 从 0.2~1l1kW， 电 压 等 级 120, 240 和 480V， 是 Pow- 
erFlex 变频 器 家 族 产 品 中 最 小 巧 最 具 性 价 比 的 一 款 。PowerFlex AM 变频 器 A 型 框架 尺寸 
174mm x 72mm x 136mm; B 框架 尺寸 174mm x 100mm x 136mm; C HEZ R SF 260mm x 130mm 
x180mm, Bf fe NE EZCIBIBRJEF] KR, JP HAI ar PS PR B x Hi SE A 35 407C 。 
该 变频 表 符 合 UL, CE, CSA 和 C-Tick 标准 。 























PowerFlex 4M 产品 目录 号 说 明 见 表 9-1, 
表 9-1 PowerFlex 4M 产品 说 明 


[3 [o 


10 
1 
Fete (f RETR | HOAN 
d 额定 值 (c) | 机 壳 (4) eod 类 型 (g) | 可 选 件 (1) 


额定 电压 (b) 

















变频 器 (a) 
代码 HE E/V 相 数 
ARS 
代码 类 型 < NUM 
A 交流 240 1 
B 交流 240 3 
20F PowerFlex 4M a 
D 交流 480 3 
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额定 值 (cl) (100 ~ 1207V 单 相 输入 ) 


额定 值 (c2) (200 -240V 单 相 输入 ) 












































代码 电流 /A kW 代码 电流 /A kW 
1P6 1P6 
2P5 0.4 a 
4P2 

4P5 0. 75 - 
id 1.1 011 
代码 kW 代码 

1P6 0. 2 1P5 
2P5 0.4 2P5 
4P2 0.75 4P2 
8PO 1:5 6PO0 

012 2.2 8P7 

017 3.7 013 

025 5.5 018 

033 7.5 024 
代码 PL — sé 代码 

N MARA -IP20 0 

( NEMA 开放 式 类 型 ) 1 
类 型 (g) 

代码 fü 述 代码 jü 述 

3 无 制 动 单元 

5 AA ~ ZZ 保留 用 于 定制 的 固件 
4 标准 内 置 





在 电动 机 起 动 前 ， 用 户 必 须 检查 控制 疾 子 接线 : 





1) 确认 所 有 输入 均 与 变频 器 的 接线 端子 正确 连接 ， 并 且 确 保安 全 。 

2) 确保 断 开 设备 的 交流 线 电 压 在 变频 硕 的 额定 值 范围 内 。 

3) 确保 所 有 数字 量 控制 电源 都 是 24V。 

4) 确保 灌 电 流 型 (SNK) / 拉 电 流 型 (SRC) DP 设置 开关 与 控制 接线 方案 相 匹配 。 

5) 确保 有 停止 输入 ， 否 则 变频 冀 不 能 起 动 。 

注意 : 默认 状态 控制 方案 是 拉 电 流 型 (SRC)。 保 止 端 子 接 有 跳 线 (1O 端子 01 和 11) 

















以 允许 用 键盘 起 动 。 如 果 控 制 方案 改 为 灌 电 流 型 (SNK)， 跳 线 必须 从 L/O 端子 01 和 11 上 
HFE, HÆ L/O 端子 01 和 04 间 安 装 


PowerFlex 4M 控制 闹 子 接线 图 如 图 9-1 所 示 : 


. 236 - PLC Jj Pil 5 jo H] —— 2 và 78 Micro800 系列 


典型 典型 
SRC 接 线 “SNK 接 线 











停车 (1) zn 
^ aep 
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mE T us 
"EET al 
EH +24V 直流 
d iso [12 | 10V 自流 电位 计 
E : 必须 为 
继电器 党 开 Iu ym p! ] ^ 10kQ 
"TTE l NM 4-20mA 输入 
继电器 常 闭 mL MM É 9o [16 RS485 屏蔽 
b RS485 
拉 电 流 < 
8 1 
YYYYA = 和 一 一 一 


R1 R2 R3 


Oro |\ = 
图 9-1 PowerFlex 4M 控制 端子 接线 加 
9.1.2 ARS-485 


智能 仪表 是 随 着 20 世纪 80 年 代 初 单片机 技术 的 成 熟 而 发 展 起 来 的 ， 现 在 世界 仪表 市 场 
基本 被 智能 仪表 所 垄断 ， 如 图 9-2 所 示 为 RS-232 f£ RS-485 转换 器 

究 其 原因 就 是 企业 信息 化 的 需要 ,企业 在 仪表 选 
型 时 其 中 的 一 个 必要 条 件 就 是 要 具有 联网 通信 接口 。 
最 初 是 数据 模拟 信号 输出 简单 过 程 量 ， 后 来 仪表 接口 
是 RS-232 接口 ， 这 种 接口 可 以 实现 点 对 点 的 通信 方式 ， 
但 这 种 方式 不 能 实现 复杂 的 联网 功能 。 随 后 出 现 的 RS- 
485 解决 了 这 个 问题 。 

1. RS-485 的 电气 特性 : 图 9-2 RS232 转 RS-485 转换 器 

1) RS-485 最 大 的 通信 距离 约 为 1219M, 

2) RS-485 的 数据 最 高 传输 速率 10Mbit/s。 

3) 逻辑 “1” 以 两 线 间 的 电压 差 为 + (2 一 6) V 表示 ; 逻辑 “0” 以 两 线 间 的 电压 差 为 
- (2—6) V 表示 。 接 口 信 号 电 平 比 RS-232-C 降低 了 ， 就 不 易 损 坏 接 口 电 路 的 芯片 ， 且 该 
电 平 与 TTL 电 平 兼容 ， 可 方便 与 TTL 电路 连接 。 

2. RS-485 的 机 械 特 性 

因 RS-485 接口 具有 良好 的 抗 噪声 干扰 性 ， 长 的 传输 距离 和 多 站 能 力 等 上 述 优点 就 使 其 
成 为 首选 的 串 行 接口 。 因 为 RS-485 接口 组 成 的 半 双 工 网 络 一 般 只 需 两 根 连 线 ， 所 以 RS-485 
接口 均 采用 屏蔽 双 绞 线 传输 。RS-485 接口 连接 器 采用 DB-9 的 9 芯 插 头 座 ， 与 智能 终端 RS- 
485 接口 采用 DB-9 ( 孔 ) 与 键盘 连接 的 键盘 接口 RS-485 采用 DB-9 ( 针 )。 
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3. RS-485 的 引 脚 功能 

1) RS485 有 两 种 ; 

半 双 工 模式 : DATA + 和 DATA - 两 线 ; 

全 双 工 模式 : 有 四 线 传输 信号 ，T+，T-，R+，R- ， 可 认为 是 RS-422 。 

2) 不 同 国家 标识 : 

(DD 英 式 标识 为 TDA (-) , TDB (+), RDA ( -) , RDB (+) , GND, 
QUEUE Y, Z. A, B, GND, 

@) 中 式 标 识 为 TXD (+) /A , TXD (-) 7B , RXD ( -) , RXD (+), GND, 
RSA85 两 线 一 般 定 义 为 :“A，B” 或 “Date + ，Date -” 即 常 说 的 “485 + ，485 - ”。 
RS-485 四 线 一 般 定 义 为 : Y, Z, A, Bo 

3) 具体 还 要 根据 厂家 的 使 用 信号 针脚 而 定 ， 有 的 使 用 了 RTS 或 DTR 等 针脚 的 485 信 








4) DB9 (RS485) 接口 针脚 定义 : 
1 脚 为 数据 A，2 脚 为 数据 B，5 脚 为 地 。 
4. 与 其 他 类 型 比较 ， 见 表 9-2 
表 9-2 RS-485 和 RS-232 的 区 别 

















bs — ME RS232 RS-485 
TENI 单 端 差分 
TA 1 收 、1 发 1 发 32 收 
最 大 传输 电线 长 度 50 英尺 4000 英尺 
最 大 传输 速率 20Kbit/s 10Mbit/s 
最 大 驱动 输出 电压 -/-25V -7V ~ «12V 
发 送 融和 输出 信号 电 平 (负载 最 小 值 ) 负载 +/-5V~ +/ -15V +1.5V 
A: ar HA A s B FE CRGO TR) 空 载 +/ -25V +6V 
发 送 和 负载 阻抗 /9 3K ~7K 54 
摆 率 (最 大 值 ) 30V/ us N/A 
Peart A B E Yi E/V +15 xl 
Peart ALT TRIS +3V x 200mV 
接收 器 输入 电阻 /Q 3K ~7K 三 12K 
AS usd LR E/V — -1-43 
pelas dE ER HZ V — -7 - «12 








9.1.3 Modbus 协议 


1. Modbus 协议 简介 

Modbus HEMA F E filas E RJ— RIS HER Ro MEN, Tul da TH HL aL IRI V 
控制 硕 经 由 网 络 〈 例 如 以 太 网 ) 和 其 他 设备 之 间 可 以 通信 。 它 已 经 成 为 一 通用 工业 标准 。 
ATE, 不同 厂商 生产 的 控制 设备 可 以 连 成 工业 网 络 ， 进 行 集中 监控 。 此 协议 定义 了 一 个 控 
制 硕 能 认识 使 用 的 消息 结构 ， 而 不 管 它们 是 经 过 何 种 网 络 进行 通信 的 。 它 描述 了 控制 硕 请 求 
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访问 其 他 设备 的 过 程 ， 如 何 回应 来 自 其 他 设备 的 请 求 ， 以 及 怎样 侦 测 错误 并 记录 。 它 制定 了 
消 奶 域 格局 和 内 容 的 公共 格式 。 

2. Modbus 协议 特点 

1) 标准 、 开 放 ， 用 户 可 以 人 免费、 放心 地 使 用 Modbus 协议 ， 不 需要 交纳 许可 证 费 ， 也 
不 会 侵犯 知识 产权 。 目 前 ， 文 持 Modbus 的 厂家 超过 400 K, FF Modbus 的 产品 超过 600 
种 。 

2) Modbus 可 以 支持 多 种 电气 接口 ， 如 RS-232 、RS-485 等 ， 还 可 以 在 各 种 介质 上 传送 ， 
如 双 绞 线 、 光 纤 、 无 线 等 。 

3) Modbus 的 帧 格式 简单 、 紧 次 ,通俗 易 懂 。 用 户 使 用 容易 ， 矿 商 开 发 简单 。 

3. 在 Modbus 网 络 上 传输 

标准 的 Modbus 口 是 使 用 RS-232C 兼容 串 行 接口 ， 它 定义 了 连接 口 的 针脚 、 电 统 、 信 号 
位 、 传 输 波 特 座 、 奇 偶 校 验 。 控 制 右 能 百 接 或 经 由 Modem 组 网 。 

控制 带 通 信使 用 主 一 从 技术 ， 即 仪 主 设备 能 初始 化 传输 (查询 )， 其 他 设备 (从 设备 ) 
根据 主 设备 查询 提供 的 数据 做 出 相应 反应 。— 典 型 的 主 设备 : 主机 和 可 编程 仪表 。 上 典型 的 从 设 
f: 可 编程 序 控制 硕 。 

主 设备 可 单独 和 从 设备 通信 ， 也 能 以 广播 方式 和 所 有 从 设备 通信 。 如 果 单 独 通 信 ， 从 设 
备 返 回 消 息 作 为 回应 ， 如 果 是 以 广播 方式 查询 的 ， 则 不 作 任 何 回应 。Modbus 协议 建立 了 主 
设备 查询 的 格式 : 设备 (或 广播 ) 地 址 、 功 能 代码 、 所 有 要 发 送 的 数据 、 错 误 检 测 域 。 

从 设备 回应 消息 也 由 Modbus 协议 构成 ， 包 括 确认 要 行动 的 域 、 任 何 要 返回 的 数据 和 错 
误 检 测 域 。 如 末 在 消息 接收 过 程 中 发 生 错误 ， 或 从 设备 不 能 执行 其 命令 ， 从 设备 将 建立 错误 
消息 并 把 它 作 为 回应 发 送出 去 。 

4. Modbus 两 种 传输 方式 

控制 硕 能 设置 为 两 种 传输 模式 (ASCH 或 RTU) 中 的 任何 一 种 在 标准 的 Modbus 网 络 上 
通信 。 用 户 选 择 想 要 的 模式 ， 包 括 串 口 通信 参数 ( 波 特 率 、 校 验方 式 等 )， 在 配置 每 个 控制 
佛 的 时 候 ， 在 一 个 Modbus 网 络 上 的 所 有 设备 都 必须 选择 相同 的 传输 模式 和 串口 参数 。 

所 选 的 ASCH 或 RTU 方式 仅 适 用 于 标准 的 Modbus 网 络 ， 它 定义 了 在 这 些 网 络 上 连续 传 
输 的 消息 段 的 每 一 位 ， 以 及 决定 怎样 将 信息 打包 成 消息 域 和 如 何 解 但 。 

本 文 我 们 主要 采用 Modbus RTU 这 种 方式 进行 通信 ， 有 具体 操作 会 在 本 草 的 后 部 分 进行 介 


28. 


























9.2 PowerFlex 4M 相关 设置 


本 节 会 回 大 家 介绍 通过 Modbus 协议 使 Micro830 和 PowerFlex 4M 通信 试验 中 各 个 部 分 的 
通信 设置 。 

如 图 9-3 所 示 是 Micro830 同 PowerFlex 4M 之 间 的 连 线 。 

PowerFlex 4M 配置 了 一 个 内 置 的 RS-485 DSI 接口 ， 可 以 通过 Modbus 协议 通信 。 为 了 在 
Micro830 和 PowerFlex 4M 之 间 进 行 通 信 ，Micro830 上 的 串口 通信 口 会 作为 通信 方式 ， 配 置 
为 RS-485 。 

在 本 部 分 中 ，PowerFlex 4M 变频 融 将 会 被 配置 来 和 Micro830 控制 器 通信 。 
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图 9-3 Micro830 与 PowerFlex 4M 连 线 
下 面 是 配置 变频 套 步 又 的 概述 。 
1. 恢复 为 出 三 设置 


采用 如 下 比 又 将 变频 带 恢 复 为 出 广 设置 : 

1) 检查 内 置 小 键盘 是 否 控制 变频 需 ， 检 查 在 绿色 开始 按钮 劳 边 的 绿色 LED XT Ze fr25 
di. WA LED 灯 和 是 涡 的 ， 变 频带 可 以 通过 按 内 置 小 键盘 的 开始 /停止 按钮 来 控制 。 通 过 改变 
绿色 LED 灯 上 面 的 电位 融 旋 钮 来 控制 速度 。 

2) 网 悉 一 下 内 置 小 键盘 ， 如 岁 9-4 所 示 为 PowerFlex 4M 变频 表 内 置 键 盘 ， 各 近 键 的 意 
义 和 功 能 见 表 9-3 。 








za 说 明 
| 显示 组 (只 能 浏览 - 

包括 可 浏览 的 一 般 变频 器 运行 情 闷 
p | 基本 编程 组 


B] 485 A ZI 7r H3 BJ n] Sine ERIS 


端子 块 编程 组 : 


















故障 标志 符 ， 包括 代码 列表 显示 故障 状 
态 。 只 有 当 故 障 复位 ， 才 显示 。 + 





图 94 PowerFlex 4M 变频 央 内 置 键盘 
表 9-3 各 按键 功能 和 意义 





© 回 退 在 程序 菜单 中 回 退 一 步 ， 取 消 一 个 参数 值 的 改变 ; 退出 编程 模式 
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(2) 
按键 名 称 Hox 
选择 在 程序 菜单 中 前 进一步 ， 在 查看 参数 值 时 选择 一 个 数字 
在 群 组 或 参数 间 上 下 移动 
上 箭头 下 箭 3 
NON PROS | 增加 / 减 小 闪烁 的 数字 的 值 
回 车 在 程序 菜单 中 前 进一步 ; 保存 一 个 参数 值 的 改变 
agug | 用 于 控制 变频 器 速度 。 默认 状态 下 是 激活 的 
dd 由 参数 P108 [速度 基准 值 ] 控制 
T" 用 于 起 动 变频 器 。 默 认 状态 下 是 激活 的 
由 参数 P106 [起 动 源 ] 控制 
mM 用 于 改变 变频 器 的 方向 。 默 认 状态 下 是 激活 的 
由 参数 P106 [起 动 源 ] 和 A434 [ 反 向 禁止 ] 控制 
©) "m 用 于 停止 变频 器 或 者 清除 一 个 故障 。 按 键 总 是 被 激活 的 
ü 有 参数 P107 [停车 模式 控制 ] 








3) 按 Esc 键 〈 如 果 需 要 的 话 按 多 次 ) ， 直 到 显示 屏 显 示 “0.0”。 





4) 按 一 次 Enter 键 ， 显 示 屏 显示 “xyyy”， 其 中 x 是 字母 (d、P、t、C 或 者 A), y 是 





数值 。 


p 


5) 确认 最 左边 显示 的 字母 (x) 应 是 闪烁 的 。 

6) 按 下 上 和 清 头 或 下 箭头 键 直到 最 左边 字母 数字 值 的 显示 是 一 个 闪烁 的 “P”。 按 下 回 车 
“P” 停 止 内 烁 同时 最 右边 数字 字符 闪烁 。 

7) 按 上 第 头 或 者 下 租 头 直到 显示 “P112”。 

8) 按 回 车 键 ， 这 时 “0” 会 作为 参数 P112 现在 的 数值 被 显示 。 

9) 再 次 按 下 回 车 键 ,“0” 开 始 内 烁 。 按 上 箭头 键 将 值 调 整 到 “1”， 按 下 回 车 键 使 默认 





设 定 值 生 效 。 





10) 显示 屏 会 内 烁 “F048” ， 红 色 故 障 LED 和 灯 也 会 内 烁 。 这 个 故障 表示 变频 天 参 数 已 


经 重 置 为 出 三 设 置 。 按 下 红色 集 止 按钮 来 清除 这 个 故障 。 





11) 在 变频 厅 前 面 的 两 个 绿色 的 LED 灯 同 时 腕 看 之 后 ， 确 认 你 可 以 : 
JU 按 下 绿色 开始 按钮 来 起 动 变频 条 〈 如 末 变 频 郁 没有 起 动 ， 显 示 融 仍然 显示 “0.0”， 
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尝试 顺 时 针 旋 转速 度 电 位 计 )。 

忆 然 后 确认 你 可 以 通过 按 红 色 停 止 按 钮 来 停止 变频 器 (注意 变频 器 不 能 立即 停止 ,但 
是 会 以 一 个 配置 的 比率 减速 到 零 ) 。 

GO) 再 次 起 动 变频 器 ， 确 认 一 旦 变频 器 已 经 加 速 ， 速 度 电 位 计 可 以 用 来 使 变频 需 加 速 或 者 
减速 。 现 在 按 红色 停止 按钮 ， 停 止 变频 器 。 

2. 改变 变频 器 的 控制 参数 

以 下 的 步骤 用 来 改变 变频 需 的 控制 和 速度 参数 来 进行 远程 控制 。PowerFlex 4M 用 来 表示 
控制 和 速度 的 参数 分 别 是 P106 和 P108 。 两 个 参数 都 将 被 改 为 “3$” 以 用 来 远程 控制 。 

根据 以 下 步骤 来 改变 初始 设 定 : 

1) 按 下 Esc WE (如 果 需 要 的 话 多 次 ) 直到 显示 屏 显 示 “0.0”。 

2) 按 一 次 Enter 键 ， 显示 屏 显 示 “xyyy”， 其 中 x 是 字母 (d、P、t、C 或 者 A), y 是 
数值 。 

3) 按 下 上 箭头 或 下 箭头 键 直 到 最 左边 字母 数字 值 的 显示 是 一 个 内 烁 的 “P”。 按 下 回 车 
键 -“P” 停 止 闪 烁 同时 最 右边 数字 字符 闪烁 。 

4) 按 上 箭头 或 者 下 箭头 直到 显示 “P106”。 

5) 按 下 回 车 键 ， 当 前 参数 P106 的 值 会 显示 ， 默 认为 “0”。 

6) 再 次 按 下 回 车 键 ,“0” 开 始 内 烁 。 多 次 按 下 上 箭头 键 将 值 调 整 到 “5$”， 然 后 按 下 回 
车 键 接收 这 个 值 。( “5S$” 应 该 不 再 闪烁 ) 注意 在 变频 器 上 靠近 绿色 开始 键 的 绿色 LED 灯 现 
在 是 灭 的 。 

7) 按 下 Esc 键 ， 应 该 显示 “P106”(“6” 正 在 闪烁 ) 按 两 次 上 箭头 键 ， 这 样 就 会 显示 
“P108”(“8” 正 在 闪烁 ) 。 

8) 按 下 回 车 键 ，P108 的 当前 参数 值 会 显示 。 数 值 “0” 人 代表“ 键盘 ”。 

9) 再 次 按 下 回 车 键 ,“0” 开 始 内 烁 。 多 次 按 上 箭头 键 将 值 调 整 到 “35$”， 然 后 按 下 回 千 
键 接收 这 个 值 。(“S$” 应 该 不 在 内 烁 ) 注意 在 变频 右上 徘 近 速度 电位 计 的 绿色 LED 灯 现 在 
是 灭 的 。 



































10) 多 次 按 下 Esc 键 ， 直 到 显示 “0. 0”， 变 频 需 现在 准备 被 从 Micro 830 控制 右上 发 出 
的 Modbus RTU 通信 命令 控制 。 
3. 改变 变频 希 的 通信 设置 
以 下 步骤 会 显示 怎么 改变 PowerFlex 4M 变频 需 的 通信 设置 来 实现 Modbus RTU 通信 设备 
和 Micro 830 通信 。Modbus 通信 参数 设置 见 表 9-4。 
表 9-4 Modbus 通信 参数 设置 




















设 定 
通信 数据 速率 ( 波 特 率 )4 = 19200bit/s 4 
通信 方 点 地 址 2 
通信 丢失 动作 (在 失去 通信 时 采取 的 动作 )0 = 故障 并 且 惯 性 停车 0 
通信 丢失 时 间 ( 在 采用 设 定 在 C304 的 动作 之 前 的 保持 在 通信 状态 的 时 间 )Ssec( 最 大 值 60) 5 
通信 格式 (数据 /奇偶 校 验 / 停 止 )RTU: 8 个 数据 位 ， 无 奇偶 校 验 位 ，1 个 停止 位 0 





要 改变 PowerFlex 4M 变频 天 的 通信 数据 参数 ， 采 用 如 下 步 又 : 
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1) TE P Esc 4E (如 条 需要 的 话 多 次 ) 直到 显示 屏 显 示 “0.0”。 

2) 按 一 次 Enter 键 ， 显 示 屏 显示 “xyyy”， 其 中 x 是 字母 (d, P, t C 或 者 A) ，y 是 
数值 。 

3) 按 下 上 和 荫 头 或 下 区 头 键 直到 最 左边 字母 数字 信 的 显示 是 一 个 闪烁 的 “CC  。 按 下 回 车 
键 。“C” 停 止 内 烁 同时 最 右边 数字 字符 闪烁 。 

4) 按 上 季 头 或 者 下 季 头 直到 显示 “C302”。 

5) 按 下 回 车 键 ， 当 前 参数 C302 的 值 会 显示 ， 默 认为 “3”。 

6) 再 次 按 下 回 车 键 , “3” 开 始 内 烁 。 按 下 上 箭头 键 将 变频 需 的 波 特 率 调整 到 19200bit/ 
s 到 “4”， 然 后 按 下 回 车 键 接 收 这 个 值 。 

7) 按 下 Ese 键 ， 应 该 显示 “C302”，(“2” 正 在 闪烁 ) 按 一 次 上 和 节 头 键 ， 这 样 就 会 显 
示 “5C303”(“3” 正 在 闪烁 ) 。 

8) 按 下 回 车 键 ，C303 的 当前 参数 值 会 显示 ， 默 认为 “100”。 

9) 再 次 按 下 回 车 键 ，“100” 开 始 内 烁 。 按 下 箭头 键 将 Modbus 而 点 地 址 调整 到 “2”， 
(对 于 多 个 变频 硕 ， 你 可 以 将 地 址 2 分 配给 第 二 个 变频 硕 ，3 分 配给 第 三 个 变频 希 ， 等 等 ) 
然后 按 下 回 车 键 接收 这 个 值 。 

10) 按 下 Ese 键 ， 应 该 显示 “C303”( “3” 正 在 闪烁 )。 

11) 参数 C304，C305， 和 C306 应 该 是 出 厂 默认 值 ， 分别 为 “0”“5” 和 “0”。 为 了 
确认 C304 的 值 是 否 为 “0”， 按 回 车 键 ， 参数 C304 的 当前 值 会 显示 ， 默 认为 “0”。 

12) 再 次 按 Esc 键 ， 会 显示 “C304”(“4” 正 在 闪烁 ) 。 按 下 一 次 上 箭头 键 ， 会 显示 
“C305”(“S” 正 在 闪烁 ) 。 

13) 按 回 车 键 ， 人 参数 C305 的 当前 值 会 显示 ， 默 认为 “5”。 

14) 再 次 按 Esc 键 ， 会 显示 “C305”( “5” 正 在 闪烁 )。 按 下 一 次 上 稍 头 键 , 会 显示 
“C306”(“6” 正 在 闪烁 ) 。 

15) EERE, Z% C306 的 当前 值 会 显示 ， 默 认为 “0”。 

16) 按 下 Ese WE (如 果 需 要 的 话 多 次 ) 直到 显示 屏 显 示 “0.0”。 

17) 关闭 变频 需 的 电源 ， 直 到 PowerFlex 4M 显示 屏 完 全 空白 ， 然 后 重启 PowerFlex 4M 
的 电源 。 现 在 变频 需 准 备 被 从 Micro 830 控制 硕 发 出 的 Modbus RTU 通信 指令 控制 了 。 


9.3 创建 通信 程序 


本 主 要 讲述 通过 创建 程序 来 使 Micro800 控制 硕 和 PowerFlex 4M 变频 右 之 间 进 行 通信 。 

1) 启动 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) ， 将 2080-L30-16QWB 从 目录 窗口 拖 搜 到 项 目 组 
织 器 窗口 中 ， 创 建 一 个 新 的 工程 。 

2) 将 工程 重 命名 为 Mod Drive, 

3) 在 项 目 组 织 下 ， 在 程序 上 碳 键 单 击 选择 添加 ， 然 后 选择 新 建 LD: 梯形 图 。 

4) 在 Untitled 上 右键 单 击 选择 重 命名 ， 输 入 Mod Message 之 后 单 击 确定 。 

5) 双击 Mod _ Message， 从 工具 箱 中 将 块 指令 拖 到 梯级 上 ， 如 图 9-5 所 示 。 

6) 从 指令 块 选择 需 窗 口 ， 选 择 TONOFF ， 单 击 确定 以 继续 。 

7) 单 击 变量 ,给 PT PTOFF 输入 TRS, WEI 9-6 所 示 。 









































第 9 音 Micro830 与 变频 器 应 用 : 243 - 





T Bm EE... 














图 9-5  SIZIBEER 


Mod_Message-POU* 





Mod_Message-POU* 













. STOVA CCEXEC ^ 
SYSVAÀ CYCLECNT 

SYSVAÀ CYCLEDATE 

SYSVAÀ KVBCERHR - 

SYSVvAÀ KVBPERH 

SYSVAÀ MAI ERR. HALT 

SYSVAÀ REMOTE 






图 9-6 设置 TONOFT 功能 块 


8) 从 工具 箱 将 反 回 接触 拉 到 梯级 1 的 TONOFF _1 的 前 面 。 
9) MEE Ea, WFE TONOFF 1. Q, 梯级 1 如 图 9-7 所 示 。 


Mod Message-POU* 








图 9-7 ”设置 反 回 接触 指令 


10) 从 工具 箱 中 拖 动 一 个 新 的 梯级 到 工作 区 ， 如 图 9-8 所 示 。 
11) 将 直接 接触 拉 到 梯级 2， 从 变量 选择 融 窗 口 ， 选 择 TONOFF _1.Q。 
12) 从 工具 箱 中 将 块 指令 拉 到 梯级 2， 从 指令 选择 融和 窗口 ,选择 MSC _MODBUS， 人 然后 


单 击 确定 以 继续 。 
13) 双击 项 目 组 织 器 里 的 本 地 变量 ， 在 Mod | Message-VAR 标签 中 创建 变量 见 表 9-5. 
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| B LD 
k 指针 

| © 返回 
sx 
口 分 支 
0 让 接续 图 
O 反 向 线 图 
O REŽA 
P Fra 
*€- Bom EHE... 
妇 脉冲 下 降 沿 ,.， 
1 直接 接触 
4t 反 向 接触 
T 脉 串 上 升 沿 ,. 
4 Bot NS... 

















图 9-8 添加 新 的 梯级 


表 9-5 ”变量 设置 


Variable Name Data Type Variable Name Data Type 





1 Cancel BOOL 4 D2 _ laddr MODBUSLOCADDR 


2 D2 lefg MODBUSLOCPARA 5 D2 _ error BOOL 














3 D2 _Tcfg MODBUSTARPARA 6 D2  errorc UINT 





14) 完成 后 本 地 变量 如 网 9-9 所 示 。 
15) 双击 Mod _Message， 将 变量 分 配给 MSG MODBUS _1 的 参数 ， 见 表 9-6, 

















Mod Message-VAR | Mod Message-POU*| 表 9-6 MSG MODBUS 1 的 参数 
Variable Name Parameter of MSG _ MODBUS 1 

Cancel BOOL M 1 Cancel 
D2 error BOOL - 

+| D2 laddr MODBUSLOCADDR - 2 D2 lefg LocalCfg 

+ D2 lcfg MODBUSLOCPARA - 

&! D2 Tcfg MODBUSTARPARA . 3| D2 Tefg TargetCfg 

+ MSG MODBUS 1 MSG MODBUS - 

| TONOFF 1 TONOFF " 4 D2 _ laddr LocalAddr 
D2 UINT ~ 


图 9-9 本 地 变量 


16) 最 后 ， 创 建 和 保存 梯形 图 程序 。 在 项 目 组 织 右 中 的 Micro830 图 标 上 右键 单 击 选择 
创建 ， 在 屏 帮 底部 中 心 的 输出 窗口 ， 会 显示 成 功 创建 。 单 击 保存 按键 来 保存 工程 。 


9.4 进行 遂 信 设置 和 测试 


本 市 主要 问 大 家 讲述 如 何 添 加 一 个 串口 模块 2080-SERIALISOL， 以 使 Micro830 能 够 通过 


第 9 章 Micro830 与 变频 器 应 用 : 245 - 


Modbus 协议 通信 。 

1) 双击 在 项 目 组 织 俘 下 的 Miero830。 会 出 现 如 下 的 Micro830 标签 。 

2) 在 < 空 > 上 右键 单 击 ， 选 择 2080-SERIALISOL 之 后 ， 会 显示 串口 通信 插入 式 棕 块 的 
图 形 。 在 属性 一 栏 中 进行 如 图 9-10 所 示 的 配置 。 





etm 
o 
单位 地 址 : 0 


图 9-10 ”参数 设置 


3) 在 高 级 设置 中 进行 如 图 9-11 所 示 的 配置 。 


[二 ] 高 组 设置 
HMRS 
mn RTS mana: 5 
数据 位 : 8 - RTS 后 延迟 : O 
eus 
Arris: 1000 
广播 暂停 1000 
字符 间 起 时 0 








4) EKETE EM HHR r Micro830 图 标 上 右键 单 击 选择 生成 ， 在 屏幕 确 部 中 
心 的 输出 窗口 ， 会 显示 成 功 创建 。 单 击 保存 按钮 完成 保存 。 

3) 在 项 目 组 织 硕 里 ， 右 键 单 击 “Micro830”， 选 择 下 载 来 下 载 程序 。 

6) 从 连接 浏览 硕 里 ， 选 择 2080-L30-16QWB ， 单 击 确定 。 

7) 会 出 现 对 话 框 确认 下 载 时 控制 顶 是 否 处 于 运行 模式 。 单 击 确认 以 继续 。 

8) 程序 下 载 完成 时 ， 输 出 窗口 会 显示 成 功 ， 将 程序 由 编程 模式 改 为 运行 模式 。 单 击 确 
认 以 继续 。 

注意 : PowerFlex 4M 和 Micro 830 控制 希 之 间 的 波 特 率 设 定 应 该 是 相同 的 。 

9) 单 击 调试 工具 栏 的 也， 程序 工作 区 会 从 白色 背景 改 到 米色 背景 ， 与 此 同时 ， 参 数 的 
状态 和 数值 会 显示 在 工作 区 中 ， 如 图 9-12 所 示 。 
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TONOFF 14Q 











图 9-12 ”程序 运行 示例 


9.5 MSG MODBUS 指令 参数 设置 以 及 编程 


1. MSG 指令 简介 

MSG _ MODBUS 指令 是 通信 指令 ， 该 指令 可 以 在 通信 网 络 上 的 
节点 之 间 传 送 数据 ， 它 可 以 对 本 地 网 络 或 者 远程 网 络 上 的 Micro830 
Mb. SLC500 AbJü zs. PLC-5 处 理 需 和 DH-485 网 络 设备 等 进行 
读 写 操作 。 这 里 主要 是 以 Micro830 Ab zB MSG 指令 为 例 进行 介 
绍 。 如 图 9-13 所 示 。 

2. MSG MODBUS 指令 参数 

MSG _ MODBUS 指令 各 个 参数 及 说 明 见 表 9-7 。 

3. MODBUSLOCPARA 数据 类 型 

MODBUSLOCPARA 数据 类 型 见 表 9-8 。 

4. MODBUSTARPARA 数据 类 型 











eren 9-13 MSG 指令 简介 
MODBUSTARPARA 数据 类 型 见 表 9-9, Ei Ben 
XX 9-7 MSG MODBUS 指令 参数 
参数 HE 数据 类 型 说 H 
- Deum 如 果 为 上 升 沿 (IN 从 “ 假 ” 变 为 “ 真 ”) ， 则 启动 功能 
块 ， 前 提 是 上 一 操作 已 完成 
Cancel 真 -取消 功能 块 的 执行 
MODBUSLOCPARA 请 参见 
LocalCf 定义 结构 输入 (本 地 设备 
ds (MODBUSLOCPARA 数据 类 型 ) | “ E 
MODBUSTARPARA 请 参见 本 
TargetCfg pude 定义 结构 输入 (目标 设备 ) 





MODBUSTARPARA 数据 类 型 
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参数 JE 数据 类 型 说 H 





MODBUSLOCADDR 数据 类 型 是 一 个 大 小 为 125 个 字 的 
数组 ， 由 读 取 命令 用 来 存储 Modbus 从 站 返回 的 数据 (1 
-125 个 字 ) ， 并 由 写 和 命令 用 来 缓冲 要 发 送 到 Modbus 从 
站 的 数据 (1-125 F) 





LocalAddr MODBUSLOCADDR 








真 -MSG 指令 已 完成 
假 -MSG 指令 未 完成 


真 -发 生 错误 时 
假 - 没 有 错误 


当 消 息 传输 失败 时 显示 错误 代码 


Q 输出 BOOL 


Error 输出 BOOL 











ErrorID 输出 
请 参见 MSG MODBUS 错误 代码 
表 9-8 MODBUSLOCPARA 数据 类 型 参数 
参数 数据 类 型 说 Hj 
Micro800 PLC $F im O 5: 
“嵌入 式 品行 端口 为 2， 或 
e 安 交 在 槽 1 到 槽 5 中 的 蝇 行 端口 插件 为 5 到 9 
8 1S 
Channel UINT IA 
fS 2 6 
R3 T 
fS A478 
R85 9 
表示 以 下 之 一 : 
e 0. D -次 消息 NIA IN €€ J AR 66 真 ” Hs 
TriggerType emm 触发 一 次 消息 ( 当 IN 从“ 假 ” 变 为 T) 


ei: SINX "EL" Bp, 连续 触发 消息 
e 其 他 值 : 保留 


表示 以 下 之 一 : 

e01: 读 取 线圈 状态 (0xxxx) 
002: 读 取 输入 状态 (Ixxxx) 
。03 : iU Aa (4xxxx) 
Cmd USINT e04. 读 取 输入 寄存 器 (3xxxx) 
e05: 写 和 人 单个 线圈 (Oxxxx) 
。06: FAPTA ir (Axxxx) 
015; 写 人 多 个 线圈 (Oxxxx) 
e16: FAZANA ør (Axxxx) 


限制 

e 对 于 读 取 线圈 /离散 输入 : 2000 位 
ElementCnt UINT e 对 于 读 取 寄存 器 : 125 个 文字 

e 对 于 写 人 线圈 : 1968 位 

。 对 于 写 入 寄存器; 123 个 文字 
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XX 9-9 MODBUSTARPARA 数据 类 型 参数 





参数 数据 类 型 说 明 
Addr UDINT 目标 数据 地 址 (1 ~65536)。 发 送 时 减 1 


USINT 默认 的 从 属 节 点 地 址 为 1。 范 围 是 0 ~247。0 是 Modbus 广播 地 址 并 仅 对 Modbus 5 A fp 4 
有 效 (例如 5、6、15 和 16 ) 


5. MSG MODBUS 错误 代码 
MSG _ MODBUS 错误 代码 见 表 9-10, 
表 9-10 MSG MODBUS 错误 代码 参数 
错误 代码 说 明 说 明 
; 130 | 非法 数据 地 直 


22 Target 或 LocalBridge 地 址 高 于 最 大 节点 地 址 133 确认 

33 存在 错误 的 MSG 文件 参数 134 从 属 设备 忙碌 

54 缺少 调制 解 调 需 135 反 确 认 

95 消息 在 本 地 处 理 带 中 超时 。 链 接 层 超时 136 内 存 奇偶 校 验 错误 
217 用 户 取消 了 消息 137 非 标准 回复 

129 非法 函数 255 通道 已 关闭 


























6. MSG MODBUS 参数 设置 
为 了 完成 Modbus 协议 通信 ， 将 需要 数值 分 配给 变量 见 表 9-11 。 
表 9-11 Modbus 协议 通信 参数 设置 

















变量 名 jo $ 数值 
D2 _ Icfg. Channel 由 系统 配置 决定 的 串口 通信 通道 号 2, 5 或 6 6 

D2 _Icfg. TriggerType | 0: 一 次 触发 1: 连续 触发 (1 连续 触发 -功能 尚 不 可 用 ) 0 

D2 _lcfg. Cmd TE EA 6 
03 ERREI A), 06 (MESANA) 或 者 16 〈 预 设 写 多 个 寄存 大 ) 

D2 _ Icfg. ElementCnt 没有 数据 读 出 或 者 写 人 1 
D2 _ Tcfg. Addr 读 出 或 者 写 入 的 从 站 寄存 器 地 址 8193 
D2 _ Tcfg. Node Mon m 2 
D2 laddr [1] 读 取 命令 发 出 后 从 站 写 入 /返回 的 数据 。(8193 的 比特 2 = 开始 ) 2 

















1) D2 _Icfg. Channel; 由 所 用 的 串口 决定 。 

2) D2 Icfg. ElementCnt; “1” 因 为 功能 码 D2 _ lcfg. Cmd06 是 一 个 单 次 寄存 紫 写 入 。 

3) D2 _ lcfg. TriggerType: 由 系统 的 需要 决定 。 

4) D2 _Tefg. Addr 注意 事项 : Modbus 设备 可 以 从 0 起 始 (寄存 如 编写 从 0 开始) 或 从 
1 起 始 (寄存 带 编 号 从 1 开始 )。 对 于 使 用 不 同 的 Modbus 主 设备 ， 案 存 各 地 址 可 能 需要 +1 
的 偏 移 量 。 例 如 : 一 些 主 设备 (例如 : ProSoft 3150-MCM SLC Modbus 扫描 器 ) 的 逻辑 命令 
寄存 项 地 址 为 8192， 其 他 设备 《〈 例 如 : Panel Views) 为 8193。 
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7. 寄存 器 地 址 以 及 相关 设置 

寄存 全 地 址 主要 是 由 D2  Tefg Addr 进行 设置 ， 具体 参数 通过 D2 _ laddr [1] 进行 设 
置 。 本 部 分 只 对 寄存 副 内 容 作 简单 的 介绍 ， 具 体内 容 可 以 详细 查看 《AB _ PowerFlex4M 交流 
AE MU E) o 

Modbus 设备 可 以 是 基于 0 的 〈 寄 存 硕 的 编号 以 0 开始 ) ， 也 可 以 是 基于 1 的 〈 寄 存 需 的 
编号 以 1 开始 ) 。 当 PowerFlex 4 287229028 Micro800 系列 控制 硕 一 同 使 用 时 ， 需 要 对 Pow- 
erFlex 用 户 手 册 中 列 出 的 寄存 带 地 址 仿 移 n +1。 

如 采 相 应 的 PowerFlex 变频 融 文 持 Modbus 功能 代码 16“ 预 设 (A) Zefa , 
则 使 用 长 度 为 “2” 的 单个 写 和 人 消息 同时 写 人 逻辑 命令 (8193) 和 速率 基准 但 (8194). 

使 用 单个 功能 代码 03“ 旋 取保 持 寄 存 天 〈 长 度 为 “4”)”， 同 时 恋 取 逻辑 状态 (8449) 、 
错误 代码 (8450) 和 速率 反馈 (8452), 

寄存 融 地 址 以 及 对 应 的 通信 功能 代码 对 应 如 下 : 

(1) 写 (06) 逻辑 命令 字 

可 以 通过 网 络 问 寄存 着 地 址 8192 (EEMS, Aah m + 1 的 俩 移 量 ) 发 送 功 
能 代码 06 去 控制 PowerFlex 4M 变频 器 。 

为 了 接受 命令 ，P106 LEUR] 必须 设置 为 9“RS485 (DSI) 端口 ”。 

为 了 可 写 ， 存 储 需 地 址 8192 可 用 功能 代码 03 去 谈 ， 逻 辑 命 令 见 表 9-12, 

表 9-12 人 逻辑 命令 设置 









































逻辑 命令 
地 址 (十 进 制 ) | 位 说 明 位 说 Hj 
1 = 起 动 ，0 = 不 起 动 01 = 减速 速率 1 使 能 
1 = 电动 ，0 = 不 点 动 10 = 减速 速率 2 使 能 
11 = 保持 选择 的 减速 速率 


000 = 无 命令 

001 = 频率 源 为 P036( 起 动 源 ) 

010 = 频率 源 为 A069( 内 部 频率 ) 

011 = 频率 源 为 通信 频率 (地址 8193 ) 
100 = A070 ( 预 设 频率 0 ) 


8192 








101 = A410 ( 预 设 频率 1 ) 
110 = A411( 预 设 频率 2 ) 
111 =A413( 预 设 频率 3 ) 
不 使 用 











(2) 写 (06) 基准 值 

可 以 通过 网 络 回 寄存 兹 地 址 8193 (HEEE) 发 送 功能 代码 06 去 控制 PowerFlex 4M 变频 
冀 的 速度 基准 伸 。 为 了 接受 速度 基准 值 ，P108 |[ 速度 基准 值 ] 必须 设置 为 5“RS485 (DSI) 
fm H” o 
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为 了 可 写 ， feüüssduu 8193 可 用 功能 代码 03 去 谈 ， 设 置 见 表 9-13, 
表 9-13 8193 基准 值 设 置 
和 
地 址 〈 十 进 制 ) 说 HH 


ios 输入 xxx. x 形式 的 十 进 制 数值 ， 其 中 小 数 点 是 固定 不 变 的 。 人 例如， 十进制 “100” 等 于 
10. 0Hz, “543” 等 于 54.3Hz 








(3) 读 (03) 逻辑 状态 字 
可 以 通过 网 络 问 寄存 震 地 址 8448 (有 还 辑 状态 ) 发 送 功能 代码 03 AE PowerFlex 4M 的 还 
辑 状 态 数 据 ， 设 置 见 表 9-14, 
表 9-14 8448 逻辑 状态 设置 
逻辑 状态 
地 址 (十进制 )| 位 "T" 
DELE NNI | = 达到 基准 值 ，0 = 未 达 到 基准 值 
[1| ris (运行 )，0 = 没 激活 - 通信 控制 基准 值 
1 = 正 向 命令 ，0 = 反 向 命令 1 = 通信 控制 操作 命令 
A 


" | -dEKpeRS, 0 - ped 1 = 参数 被 锁定 

















1 = 加 速 ，0 = 减速 数字 量 输入 1 状态 


sima 数字 量 输入 2 e 
6 1 = 报警 ，0 = 无 报警 未 使 用 
7 | 1= 故 障 ，0 = 无 故障 15 | 未 使 用 

如 图 9-14 所 示 : 


Mod_Message-¥YAR  qMicro830 — Mod_Message-POU 














2 + E A ES 
Caned BOOL 
-~ D2_lcfg ST MODBUSLOCP, ~ 
H D2. Icfg.Channel = LINT 
D2 lcfg.TriggerType 0 USINT 
D2_Icfg.Cmd 3 USINT 
D2. Icfg.ElementCnt 4 UINT 
d - o2 rcf m MODBUSTARP, ~ 
D2 Tcfg.Addr 8449 LIDINT 
E D2 Tcfg.Node 2 USINT 
EE - n2 laddr e MODBLUSLOCAI ~ 
D2 laddr[1] 1807 WORD 
D2 laddr[2] 0 WORD 
D2 laddr[3] 278 WORD 
D2. laddr[4] 278 WORD 


图 9-14 参数 显示 
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R 9-15 参数 设置 











变量 值 说 Hj 
we Channel 5 通道 S-SERIALISOL 模块 的 位 置 

s. TriggerType | 0 | 假 真 转换 触发 器 

imd Modbus 函数 代码 “03” - 读 取保 持 寄 存 器 
* . ElementCnt 长 度 

*. Addr 8449 PowerFlex 逻辑 状态 字 地 址 +1 

Node 2 PowerFlex 节点 地 址 
e ddp | data) PowerFlex 逻辑 状态 字 
* laddr [2] PowerFlex 错误 代码 
s idea] | data} PowerFlex 指示 的 速度 ( 速度 参考 ) 
s- lada TA] PowerFlex 速度 反馈 (实际 速度 ) 





“1807” 指示 该 驱动 硕 已 瓯 绪 〈0 位 处 于 打开 状态 ) 、 处 于 活动 状态 (1 位 处 于 打开 状 
态 ) 、 被 指示 正 回转 动 (2 位 处 于 打开 状态 ) H. 
正在 正 回转 动 (3 位 处 于 打开 状态 ) ， 此 外 还 指 
示 了 该 驱动 项 上 采 些 数字 输入 的 状态 。“278 
表示 27.8Hz。 有 关 逮 辑 状态 字 位 、 错 误 代 码 说 
明 、 指 示 的 及 实际 速度 以 及 其 他 状态 代码 的 其 
他 信息 ， 请 参考 PowerFlex 用 户 手册 。 

8. 程序 设计 及 编写 

1) 要 改变 D2  lefg. Channel， 在 变量 上 双 
击 ， 如 图 9-15 所 示 。 

2) 出 现 如 下 的 变量 监控 窗口 ， 单 击 * 来 扩 
展 变 量 树 ， 如 图 9-16 所 示 。 

3) 想 要 改变 D2 lefg. Channel 的 值 ， 在 D2 
_ lefg. Channel 的 初始 值 上 单 击 。 根 据 上 面 展示 
的 表格 改变 数值 为 6， 如 图 9-17 所 示 。 


+ PATE 
àa N? Trfa 


1Q 




















图 9-15 ”修改 参数 
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用 户 全 局 变量 - Micro830| 本 地 变量 - MODBUS | 系统 变量 - Micro830 | I/0 - Micro830 | 已 定义 的 字 - Micro830 


7 ett 
图 -letg lie 





图 9-17 更 改 参 数 


注意 : 通道 号 由 所 用 的 串口 决定 。 
如 图 9-18 所 示 是 通信 串口 的 分 配 


4) 当 最 后 一 个 参数 D2 laddr. 
[1] 确认 时 ，PowerFlex 4M 上 的 RUN 


LED 灯会 亮 ， 意 味 着 开始 命令 被 送 到 “ 
SUR Channel 4 
5) 分 别 改 变 表 9-16 所 示 的 变 





的 数值 。 
注意 : PowerFlex 4M 的 显示 屏 会 
显示 20.0 (200 x0.1)， 电 动机 开始 
运行 。 地 址 8194 是 PowerFlex 4M 的 参 图 9-18 通信 串口 分 配 情况 
照 速 度 地 址 。 请 注意 会 有 +1 的 偏 移 量 。 
表 9-16 参数 设置 





Channel5 Channel6 





变量 名 数值 
D2 _ Tcfg. Addr 读 出 或 者 写 入 的 从 站 寄存 器 地 址 8194 
D2 laddr [1] 读 取 命令 发 出 后 从 站 写 入 /返回 的 数据 。(8193 的 比特 1 = 开始 ) 200 











6) 分 别 改变 表 9-17 所 示 的 变量 的 数值 。 
表 9-17 参数 设置 
变量 名 
D2 Tefg Addr | 读 出 或 者 写 入 的 从 站 寄存 器 地 址 
D2 laddr [1] 读 取 命令 发 出 后 从 站 写 和 人/ 返回 的 数据 。(8193 的 比特 2 = 开始 ) 











注意 在 PowerFlex 4M 的 显示 屏 的 数字 会 减 小 到 0.0， 电 动机 停止 运行 。 地 址 8193 E 
Wi aPffzs, 8193 的 比特 0 是 停止 ，8193 的 比特 1 是 开始 。 


9.6 简单 示例 一 一 电动 机 的 运行 、 控 制 


节 将 结合 之 前 几 个 小 节 所 讲 的 内 容 ， 编 写 一 个 稍 单 的 电动 机 和 运行、 控制 的 实例 ， 将 之 
前 的 内 容 进行 运用 。 
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本 实验 采用 的 电动 机 为 380VZ0.4A 50Hz 的 三 相 感应 电动 机 ， 采 用 星 型 连接 方式 。 
1. 电动 机 与 变频 器 进行 连 线 

















ON 
D 按 下 并 握 住 机 羡 丙 侧 的 凸 起 部 分 。 — ELTE. 
2) 将 机 盖 外 侧 向 上 拉 出 ， 然 后 松手 ， 如 SE EE 














HN SAN BLEA 





图 9-19 所 示 。 

3) 按照 如 图 9-20 所 示 方 式 接 入 电线 。 

4) 然后 盖 回 机 盖 ， 准 备 进 行 变频 器 设 
置 。 

2. 变频 器 的 相关 参数 设置 

1) 变频 旧 的 基本 设置 按照 之 前 小 市 中 讲 
解 的 方法 进行 。 

2) 起 动 和 速度 基准 值 控制 。 

变频 器 速度 指令 可 从 不 同 的 信号 源 获得 。 
信号 源 通 向 取决 于 参数 P108 [速度 基准 值 ]。 
然而 ， 当 t201 或 t202 数字 量 输入 x 选择 被 设 
置 为 2, 4 ,5 或 6 ， 并且 数 字 量 输入 被 激 
活 ， 则 t201 或 t202 E23 us PIOS [ 速度 基准 








图 9-19 ”操作 演示 


E] 命令 的 速度 基准 值 。 参 见 下 面 天 于 和 窗 六 优 先 权 的 流程 图 如 图 9-21 所 示 。 











图 9-20 ”变频 融 接 线 方 式 


(3) 加 速 /减速 选择 

加 速 /减速 度 可 以 通过 数字 量 输 入 ，RS-485 (DSI) 通信 和 参数 获得 ， 上 有 具体 流 程 如 图 9- 
22 Dd 

3. 程序 编写 及 设置 

本 环节 通过 运用 之 前 的 设计 方法 利用 Modbus 协议 对 变频 器 进行 控制 ， 实 现 变频 器 的 正 
反 转 和 运行 。 
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变频 器 将 以 点 动 速度 





















起动 和 运行 方向 来 自 
于 端子 03 正 向 /反问 运行 
不 地 /远程 
输入 使 能 并 激活 )-Y~| EAEN IRE RO e 
e 来 自 数字 键盘 
N 
TUER 起 动 加 速 和 方向 命令 
输入 使 能 并 激 Ya à es 
(61 或 G02= 3 EH RSA85(DSDX E] 
N 
按 P108[ 速 度 基准 值 ] 
P108[ 速 度 基准 值 ] )—- Es ud 
x P106[ 起 动 源 ] 
ABL 度 1-3] 规 定 的 速度 运行 
T nA 起 动 和 方向 命令 来 自 


P106[ 起 动 源 ] 






按 P108[ 速 度 基准 值 ] 


规定 的 速度 运行 


P106[ 起 动 源 ] 





图 9-21 优先 权 流 程 图 
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点 动 输入 











^U Y hs Y 使 用 A405[ 点 
Pn Um 动 加 速 /减速 ] 
RS-485(DSI Y | 当 RS-485(DSD) 端 口 选择 
端口 控制 速度 A401[ 加 速 时 间 2]/ 
MESS A402[ 减 速 时 间 2] 时 ， 激 活 

N 
输入 被 组 态 为 当 输 入 被 激活 时 
“加 速 2 和 减速 2” HY A401[ 加 速 时 间 2]/ 
t201 或 {202=1 A402[ 减 速 时 间 2] 被 激活 
N 
激活 的 预 置 频率 决定 
速度 被 [ 预 置 频率 X] | Y ,| 了 109[ 加 速 时 间 1]/P110 


[减速 时 间 1]; A401[ 加 


守 制 01 或 t202=4 
TIO! akt 速 时 间 2]/A402[ 减 速 时 间 ] 









使 用 P109[ 加 速 时 间 1]/ 
P110[ 减 速 时 间 11] 


图 9-22 ”加 速 /减速 选择 流程 


1) 按照 之 前 的 教程 建立 新 建 工 程 ， 添 加 相应 模块 ， 编 详 成 功 。 


2) 对 MSG MODBUS 指令 进行 参数 
设置 ， 先 保证 程序 正确 地 下 载 到 Micro830 
n. 

3) 单 击 运行 按钮 ， 将 程序 运行 ， 双 
击 变量 ， 打 开 变 量 监视 窗口 ， 如 图 9-23 所 
ZR o 

4) 更 改 D2  Tefg. Addr 数值 为 8193 ， 
D2 laddr| 1 数值 为 18， 单 击 后 面 锁 定 。 
此 时 会 发 现 变 频 帮 RUN KAE o 

5) 更 改 D2 _ laddr| 1 | C (R2y 34, Jit 
时 变频 硕 的 REV 灯 变 亮 ， 则 表明 变频 硕 收 
到 反 转 信和 号 。 

6) 更 改 D2 _ Tcfg. Addr 数值 为 8194 ， 
D2 _ laddr[ 1 |] 数值 为 200， 此 时 电动 机 会 
ES, AER LINGE EZ XR 20r/min, 
如 图 9-24 Brz 





| 全 局 变星 - Micronso | 本 地 变量 - MODBUS | 系统 变量 - Micros30 





OOOO Oek O 3E | 
- gt* - gt* y gt* p 
"xd + TONOFF 1 
+ MSG MODBUS 1 


H/A 








e Cancel 

i - D2 lcfgz dem zos 
Mu D2 lcfg. Channel B N/A 
NH D2 lcfg.TrizgzerType 0 N/A 
iyd D2 lcfg.Cmd B N/A 
Ia D2 lcfg.ElementCnt | N/A 

i - D2 Tcfg A "m 
m D2 Tcfg.Addr 8194 N/A 
m D2 Tcfg. Node 2 N/A 

i - D2_laddr WA e 
E ZM 
n D2 laddr[?2] 200 N/A 
m D2 laddr[3] 0 N/A 
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7) 此 时 更 改 D2 laddr|1]2&[H7g 34, SÆMA ar REV AEE, EEH EREN 
反 转 ， 达 到 反 转 转速 为 20r/min。 

8) 更 改 D2  Tefe. Addr 数值 为 8193，D2 laddr[ 1] 数 值 为 17682 ， 则 变频 器 会 变 为 正 向 
和 运行， 加速 速 率 按照 之 前 对 变频 规 P109 的 设置 加 速 ， 同 时 按照 A070 预 设 频率 进行 运行 。 


Tu TUAM CAEN. 
4. 注意 事项 - EE 0G lcfg Channel B N/A 
1) 对 变频 需 的 操作 速度 给 定 只 需 D2 lcfg TriggerType 0 N/A 
给 定 一 次 ， 之 后 操作 都 会 按照 之 前 设 | NE ea eM 
定 xk HE 进行 mi D2 lcfg ElementCnt 1 N/A 


" ew DEO 92LTefg Addr 8194 N/A 
3) 变频 需 的 故障 代码 。 2 Yadár "m p 
F 上 一 E AA w : | 200 — |W^ L 
故障 标志 符 : 
ERN dut á 9-24 DUET. 
若 要 清楚 故障 ， 请 按 停 目 键 @ ， eno 
重启 电源 或 者 将 A450 (清除 故障 ) 参数 设置 为 1 或 者 2， 故 障 代 人 码 的 详细 信息 见 表 9-18, 
表 9-18 故障 代码 编号 


编号 故障 故障 
F2 F40 W 相 接地 
E = UV 相 短 接 
F4 ED UW 相 短 接 
E pta VW 相 短 按 


i 
t 


2) aaee Mo etete 
H 














F6 电动 机 失速 F48 参数 变 为 默认 设置 
F7 电动 机 过 载 F63 软件 过 电流 
F8 Hive A F64 Dp ET ZU: 





F12 硬件 过 电流 功率 单元 
F13 接地 故障 网 络 中 汤 
F33 目 动 重新 局 动 尝 试 F81 X fei P BR 


F38 U 相 接地 F100 参数 检验 和 
F39 V 相 接 地 F122 L/O 电路 板 失效 


9.7 JA 








1. GI PowerFlex 4M 变频 天 中 ， 地 址 为 8192 的 寄存 大 是 变频 如 接收 控制 如 控制 命令 存 
放 地 址 ， 请 问 Micro 830 控制 器 通过 MSG | MODBUS 指令 给 变频 器 写 控 制 命令 时 ， 其 地 址 位 
写 8192 是 否 正 确 ? 不 正确 该 如 何 填写 地 址 ? 

2. PowerFlex 4M 变频 需 中 速度 给 定 值 寄 存 器 地 址 是 什么 ? 状态 逻辑 字 和 速度 反馈 值 的 寄 
存 器 地 址 是 什么 ? 

3. MSG _ MODBUS 指令 需要 哪些 数据 类 型 的 数据 ? Micro 830 控制 各 用 该 指令 通过 通道 5 
给 PowerFlex 4M 变频 怖 一 个 50Hz 的 速度 命令 ， 该 如 何 配置 指令 信息 ? 

4. 使 用 Miero 830 控制 硕 如 何 实现 电 动 机 速度 反馈 给 控制 硕 使 用 ? 

5. 通过 MSG _ MODBUS 指令 能 否 访问 到 变频 硕 的 电流 反馈 参数 ? 如 何 实现 ? 





^10 iz 基于 Micro830、 触 换 
屏 的 电梯 控制 





PanelView 处 理 终端 是 罗 克 韦 尔 公司 的 一 种 人 机 操作 界面 (HMI) ， 它 具有 防 侍 防爆 等 多 
种 优良 性 能 ， 特 别 适 合 现场 操作 ， 它 分 按键 和 触摸 式 两 种 ， 可 以 通过 软件 进行 编程 ， 进 行 界 
面 切 换 来 达到 只 用 屏幕 上 的 按钮 就 可 以 实现 对 现场 数 以 百 计 的 开关 的 控制 ， 从 而 省 去 了 非常 
厅 烦 而 且 昂 贯 的 便 接 线 ， 控 制 安全 可 知 。 同 时 还 可 以 编程 简单 的 界面 来 模拟 现场 工作 情况 进 
行 实时 控制 ， 如 图 10-1 所 示 为 罗 克 韦 尔 公司 主流 的 PanelView 设备 。 

一 般 而 言 ，HMI 系统 必须 有 几 项 基 
本 的 能 

1) 实时 的 资料 趋势 显示 
取 的 资料 立即 显示 在 屏 硕 上 。 

2) 目 动 记录 资料 一 一 日 动 将 资料 
储存 至 数据 库 中 ， 以 便 日 后 查看 。 
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3) 历史 质料 赵 瓜 显示 一 一 把 效 据 
库 中 的 资料 作 可 视 化 的 呈现 。 
4) 报表 的 产生 与 打印 一 一 能 把 次 
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料 转换 成 报表 的 格式 ， 并 打印 出 来 。 

5) 图 形 接口 控制 一 一 操作 者 能 够 透 过 图 形 接口 直接 控制 机 台 等 疙 置 。 

6) 警报 的 产生 与 记录 一 一 使 用 者 可 以 定义 一 些 警 报 产 生 的 条 件 ， 在 满足 这 样 条 件 的 情 
沈 下 系统 会 产生 警报 ， 通 知 作 业 员 处 理 。 

人 机 界面 产品 连接 可 编程 序 控制 带 (PLC)、 变 频 太 、 和 直流 调 速 占 、 仪 表 等 工业 控制 设 
备 ， 利 用 显示 屏 显 示 ， 通 过 输入 单元 (如 触 探 屏 、 键 盘 、 和 鼠标 等 ) 写 和 工作 参数 或 输入 操 
作 命令 ， 实 现 人 与 机 融 信 息 交 互 的 数字 设备 ， 由 便 件 和 软件 两 部 分 组 成 。 便 件 部 分 包括 处 理 
船 、 显 示 单 元 、 输 入 单元 、 通 信和 接口 、 数 据 存 储 单元 等 ， 其 中 处 理 天 的 性 能 决定 了 HMI 产 
品 的 性 能 高 低 ， 是 HMI 的 核心 单元 。 根 据 HMI 的 产品 等 级 不 同 ， 处 理 器 可 分 别 选 用 8 位 、 
16 位 、32 位 的 处 理 和 项。HMI 软件 一 般 分 为 两 部 分 ， 即 运行 于 HMI 硬件 中 的 系统 软件 和 运行 
T PC 中 Windows 操作 系统 下 的 界面 组 态 软件 〈 如 了 本 -HMI 界面 组 态 软件 ) 。 

人 机 界面 的 主要 作用 是 完成 操作 者 与 数据 实体 间 的 交互 。 目 的 是 反映 数据 模型 在 日 第 业 
务 中 的 可 视 化 应 用 。 每 一 步 操 作 虱 是 人 或 者 设备 与 数据 模型 间 的 交互 。 根 据 人 机 界面 的 显示 
要 求 ， 当 与 数据 交互 时 ， 开 发 人 员 可 以 从 提供 定义 好 的 数据 结构 中 抽取 相应 的 内 容 。 

和 触摸屏 是 人 机 界面 产品 中 用 到 的 便 件 部 分 ， 是 一 种 蔡 代 鼠标 及 键盘 部 分 功能 ， 安 朔 在 显 
示 屏 前 端的 输入 设备 。 和 触摸屏 作为 一 种 新 的 电脑 输入 设备 ， 它 是 目前 较 简 单 、 方 便 、 目 然而 
是 又 适用 于 中 国 多 媒体 信息 查询 国情 的 输入 设备 ， 触 摸 屏 具有 坚固 耐用 、 反 应 速度 快 、 市 省 
空间 、 易 于 交流 等 许多 优点 。 利 用 这 种 技术 ， 用 户 只 要 用 手指 轻 轻 地 触 磁 计算 机 显示 屏 上 的 
图 符 或 文字 就 能 实现 对 主机 操作 ， 从 而 使 人 机 交互 更 为 直截了当 ， 这 种 技术 极 大 方便 了 那些 
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全 新 多 媒体 交互 设备 。 
1. 和 触摸屏 的 工作 原理 
触摸 屏 由 触摸 检测 部 件 和 触 岳 屏 控 制 硕 组 成 ; 触摸 检测 部 件 安 朔 在 显示 硕 屏 大 前面， 用 
oou aie eub X fb Breda so MARETE ne AY EAE H Ta MA f a ap 
装置 上 接收 触摸 信息 ， 并 将 它 转换 成 触 点 坐标 ， 再 送 给 CPU， 它 同时 能 接收 CPU 发 来 的 命 
令 并 加 以 执行 。 
2. 触摸 屏 三 个 基本 技术 特性 
(1) 透明 性 能 
触摸 屏 是 由 多 层 的 复合 薄膜 构成 ， 透 明 性 能 的 好 坏 下 接 影响 到 触摸 屏 的 视 沉 效果。 衡量 
触摸 屏 透 明 性 能 不 仅 要 从 它 的 视觉 效 采 来 衡量 ， 还 应 该 包括 透明 度 、 色 彩 失 真 度 、 反 光 性 和 
清晰 度 这 四 个 特性 。 
(2) 绝对 坐标 系统 
触摸 屏 是 一 种 绝对 坐标 系统 ， 要 选 哪 就 下 接点 哪 ， 与 相对 定位 系统 有 看 本 质 的 区 别 。 绝 
对 坐标 系统 的 特点 是 每 一 次 定位 坐标 与 上 一 次 定位 坐标 没有 关系 ， 每 次 触摸 的 数据 通过 校准 
转 为 屏幕 上 的 坐标 ， 不 管 在 什么 情况 下 ， 和 触摸 屏 这 套 坐 标 在 同一 点 的 输出 数据 是 稳定 的 。 不 
HLEITSORISUEBS IRIS 并 不 能 保证 同一 点 触摸 每 一 次 采样 数据 相同 的 ， 不 能 保证 绝对 坐标 
定位 。 点 不 准 ， 这 恕 是 触摸 屏 最 介 的 问题 : 深 移 。 对 于 性 能 质量 好 的 触 挽 屏 来 说 ， 深 移 的 情 
况 出 现 的 并 不 是 很 严重 。 
(3) 检测 与 定位 
触摸 屏 技 术 是 依靠 传 感 希 来 工作 的 ， 甚 至 有 的 触摸 屏 本 就 是 一 套 传 感 硕 。 各 目的 定位 
原理 和 各 目 所 用 的 传感器 决定 了 触摸 屏 的 反应 速度 、 可 靠 性 、 稳 定性 和 寿命 
目前 ， 和 触摸屏 应 用 范围 已 变 得 越 来 越 广泛 ， 从 工业 用 途 的 工矿 设备 的 控制 /操作 系统 、 
Une uo Feu "— 到 消费 性 电子 的 移动 电话 、PDA X05 
相机 等 都 可 看 到 触 控 屏 锻 的 里 影 。 展 望 未 来 ， 触 控 操 作 人 简单 、 便 捷 ， 人 性 化 的 触 近 屏 有 望 成 
为 人 机 互动 的 界面 而 迅速 普 
PanelView 的 种 类 按照 不 同 的 方式 分 为 以 下 几 种 : 
1) FeAl A: PV300, PV550, PV600, PV900, 、PV1000 PV1400; 
2) 按 操 作 方 式 分 : 键盘 式 、 触 摸 式 ; 
3) 按 通 信 网 络 分 :， DH + DH-85, Device Net, Control Net, Remote I/O, 
PanelView 的 优点 可 以 概括 为 以 下 几 个 方面 : 
1) 质量 好 、 种 类 多 ， 适 合 各 种 工业 环境 。 
2) 灵活 的 通信 和 方式， 适用 于 各 种 网 络 。 
3) 及 时 可 徘 的 报警 系统 。 
4) 多 种 语言 的 文 持 。 
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10.1 PanelView 相应 属性 设置 和 配置 


10.1.1 PVC 设备 相关 属性 


PVC 设备 对 于 Micro830 控制 各 可 以 承担 不 同 的 角色 ， 既 可 以 作为 主 设备 对 PLC 参数 进 
行 设置 ， 也 可 以 作为 从 属 设备 进行 数据 的 反馈 以 及 相应 的 触发 。 无 论 作 为 主 设备 还 是 从 属 设 
备 ， 两 者 进行 通信 都 需要 通过 Modbus 通信 。PVC 设备 进行 Modbus 通信 的 时 候 可 以 通过 多 
种 协议 : 

1) Modbus Bj (24 PVC 作为 主 设备 时 ); 

2) Modbus ASCH 协议 ( 当 PVC 作为 主 设备 时 ); 

3) Modbus Unsolicated ( 当 PVC 作为 从 属 设备 时 )。 

根据 应 用 的 特殊 需要 ， 在 通信 进行 之 前 就 需要 进行 相应 的 驱动 协议 的 设置 。 

在 Micro830 中 ， 串 行 口 通信 仅 支 持 ASCH 或 者 Modbus RTU 驱动 ， 当 对 PanelView 设备 
进行 通信 时 ， 需 要 采用 Modbus RTU 驱动 。 

WRH PanelView 设备 作为 从 属 设备 时 ，Micro830 进行 通信 时 需要 向 PVC 发 送 读 写 信号 
以 完成 正常 数据 交换 。 但 是 需要 注意 一 点 的 是 ,不 可 以 通过 USB 通信 进行 PLC 同 PVC 之 间 
信息 的 传递 。 

在 本 书 中 的 相关 PVC 实验 是 将 PVC 作为 主 设备 从 而 对 PLC 进行 相应 的 控制 ，PVC 
500ms 从 控制 器 中 读 取信 息 ， 然 后 显示 在 标签 框 中 。 同 时 为 了 与 Micro830 进行 通信 ， 需 要 在 
Modbus 映射 中 对 相应 的 变量 进行 地 址 映射 ， 从 而 实现 信息 交换 。 有 具体 操作 会 在 后 面 详细 提 
到 ， 通 信 连 接 如 图 10-2 所 示 。 











































Modbus RTU 


Modbus Unsolicated 
图 10-2 ”控制 希 跟 PVC 通信 

10.1.2 PVC 设备 通信 相关 设置 

在 之 前 变频 需 的 相关 章节 中 我 们 讲 到 通过 Modbus 进行 通信 时 通信 串口 的 分 配 情况 。 

PVC 设备 同 PLC 通信 中 相关 通信 串口 设置 如 图 10-3 所 示 ， 可 以 直接 通过 2080-SERIALI- 
SOL RS-232/485 隔离 串口 模块 直接 进行 通信 ， 实 现 高 集成 化 和 高 抗 干扰 性 。 在 这 里 我 们 再 
回 大 家 介绍 另外 一 种 通信 方式 : MARE Tm IH ——Channel 2, 

从 入 式 串 行 端口 是 一 种 非 隔离 式 RS232/RS485 串 行 端口 ， 用 于 与 设备 (例如 HMI) 
间 的 短 距离 ( «3m) 接线 。1761-CBL-PM02 电缆 通常 用 于 通过 RS-232 将 磐 入 式 串 行 端口 连 
接 至 PanelView Component HMI, 

Channel 2 8 针 引 脚 图 如 图 10-4 所 示 ， 其 相应 的 引 脚 定义 见 表 10-1, 
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Channel 2 ——(&) ©) 
Channel 4 — a ~ 


à. ua A 





< CE 





Channel5  Channel6 
图 10-3 ”串口 通信 分 配 情 况 图 10-4 Channel 2 8 针 引 脚 图 
表 10-1 Channel2 8 针 引 脚 分 配 


引 脚 定 X RS-485 RS-232 
RS-485 + B (*) (不 使 用 ) 


RS-232 TxD (不 使 用 ) TxD 
在 进行 变频 各 通信 时 我 们 可 以 将 1 和 8 引 脚 引出 直接 接 到 变频 冀 的 RS-485 接线 处 。 
进行 PVC 通信 时 ， 我 们 可 以 将 2-7 引 脚 引出 接 到 和 触摸屏 上 ， 构 成 RS-232 通信 协议 。 
KANEPIT HHFH Modbus RTU 的 PVC 配合 使 用 ,但 是 由 于 信号 干扰 以 及 稳定 
问题 ， 建 议 最 大 电缆 距离 为 3m。 如 末 需 要 更 长 距离 或 更 高 的 抗 扰 度 ， 可 以 使 用 2080-SERI- 
ALISOL 串 行 端口 插件 模块 进行 通信 ， 保 证 通信 质量 以 及 抗 扰 度 。 
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10.1.3 PVC 设备 通信 建立 


Modbus 协议 通常 包含 一 个 寄存 器 映射 ，Modbus 的 主要 功能 操作 都 是 基于 此 映射 。 通 过 
该 寄存 带 上 映射 ，Modbus 可 以 监视 、 配 置 和 控制 各 个 模块 和 外 部 的 LAO 端 ， 实 现 信息 的 及 时 
反馈 和 人 处理 。 

在 PLC 设置 中 存在 相应 的 Modbus 映射 ， 要 将 PLC 控制 中 用 到 的 并 且 与 PVC 进行 通信 
的 量 进 
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PVC 中 也 需要 进行 变量 的 定义 ， 并 且 要 保证 与 在 PLC 中 的 变量 一 一 对 应 ， 这 里 的 对 应 
主要 包括 变量 名 、 数 据 类 型 、 地 址 。 只 有 变量 一 一 对 应 ， 才 能 保证 数据 的 正常 通信 和 交换， 
如 图 10-6 所 示 。 


外 部 € 7 BE 2E. 
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这 里 我 们 就 需要 了 解 Modbus 网 络 的 数据 编 址 方式 ， 见 表 10-2。 具 体 的 变量 设置 方法 我 
们 会 在 第 三 小 节 中 向 大 家 介绍 。 
表 10-2 Modbus 网 络 的 数据 编 址 方式 


wu | AupEs & d 


Ps o | 通过 输出 模块 来 驱动 一 个 实际 的 输出 ， 或 者 用 来 设置 一 个 或 多 个 内 部 
PENES | 线圈 。 一 个 线圈 能 被 用 来 驱动 多 个 触 点 


1xxxxx 离散 输入 状态 位 只 该 用 来 在 逻辑 程序 中 驱动 触 点 。 输 入 模块 控制 输入 状态 

从 一 个 外 部 源 保持 数字 型 的 输入 《〈 例 如， 一 个 模拟 量 信号 或 者 从 高 
速 计数 需 接 收 的 数据 ) 。 一 个 3x 的 寄存 副 也 能 存储 16 位 离散 的 信号 ， 
这 些 信号 可 以 存储 为 位 或 者 BCD 代码 的 格式 











来 存储 数字 的 信息 (十进制 或 者 二 进 制 或 者 向 输出 模块 发 送信 
ms m 用 来 存储 数字 的 信息 〈 十 进 制 或 者 二 进 制 ) 或 者 向 输出 模块 发 送 


用 来 存储 外 部 内 存 区 域 的 信息 。 只 有 24 位 的 CPU 才 文 持 外 部 存储 
XXXXX p^ ES S 12 tE FE JT [RH 
6 外 部 存储 寄存 器 “| 逻辑 程序 访问 (AH, 9B4B, EO84-785 M Quantum JI) PLC 


10.2 PanelView 程序 建立 











1) 创建 一 个 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 工程 项 目 ， 创建 一 个 全 局 变量 DATA, ， 数 据 
类 型 为 INT， 属 性 为 读 写 ， 如 图 10-7 所 示 。 


NN 
VD UT a A Ne 








图 10-7 建立 全 局 变量 DATA 





2) 给 Modbus 映射 添加 变量 ， 步 又 如 下 
双击 变量 选择 窗口 ， 选 择 用 户 全 局 变量 界面 ， 选 择 创建 的 全 局 变 
: OK" , 如 图 10-8 所 示 。 











量 DATA， 单 击 
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3) 映射 DATA 变量 为 寄存 大 地 址 400001， 如 图 10-9 所 示 。 





K| 10-9 ”设置 寄存 顺 地 址 





4) 重复 第 3 和 4 上 步骤， 给 变量 IO EM DO 00 (L/O-Micro830), | SYSVA CY- 
CLECNT (系统 变量 -Micro830 ), ， 和 SYSVA REMOTE (系统 变量 -Micro830)， 映 射 寄存 
amd EAE] 10-10 所 示 。 











图 10-10 ”完成 变量 配置 





5) 你 已 经 完成 变量 与 Modbus 寄存 胡 的 上 映射， 保存 你 的 项 目 工程 。 
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6) 对 Micro800 BS Rf rig ELXETTBUBELS IT RIT m ERES PEAH 
7) MARITO HRE, "E 10-11 所 示 。 
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单位 地 址 : 1 
Modbus RE 


图 10-11 配置 串 行 端口 


8) 扩展 的 高 级 设置 ， 如 图 10-12 所 示 为 属性 配置 的 方案 。 


[7] 高 级 设置 

协议 控制 

se USER 0 
数据 位 8 - RTS 后 延迟 : O 
en 

AEri Hias: 1000 

字符 间 超 时 : 0 


如 果 你 用 RS-485 ， 那 么 需要 修改 媒介 RS-232 为 RS-485 。 

9) 现在 你 已 经 成 功 配置 了 Modbus 的 串 行 端口 。 生 成 保存 你 的 项 目 ， 然 后 下 载 到 你 的 
控制 器 中 。 

10) 添加 一 个 PanelView 的 组 件 设备 到 你 的 项 目 中 去 。 从 设备 工具 箱 的 HMI 中 拖 到 左边 
的 项 目 组 织 器 中 。 双 击 左边 项 目 组 织 器 中 的 屏 ， 然 后 会 弹出 编辑 窗口 如 图 10-13 所 示 。 

11) 选择 对 应 型 号 PanelView 的 平台 ， 创 建 一 个 新 的 应 用 ， 如 图 10-14 所 示 。 

配置 PanelView 的 通信 ， 配 置 Modbus 为 主 通 信 。 在 通信 协议 的 下 拉 菜 单 中 选择 Modbus 
协议 ， 如 图 10-15 所 示 。 
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[MESS v 9 又 | Panelview Component 
i|] PVc DesignStation Startup 





PanelView Component 


文件 传送 | 帮助 | 退出 


应 用 仪表 板 








终端 : PanelView C1000 


新 应 用 程序 











Platform: 2711C-T10C ~ 
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图 10-13 PanelView 编辑 窗口 


Pane 


by Fl EAR 


在 这 里 选择 
PanelView 










新 应 用 程序 
Platform: 2711C-T6T ~ 


2T11C-T1O0C p 
2T11C-T6C 


2111C-T6T 


创建 & 编辑 





2T11C-F2M 


配置 驱动 的 设置 如 图 10-16 所 示 ， 默 认 设置 为 RS-232。 如 果 改 用 RS-485， 改 端口 设置 
为 RS422/485 (Half-duplex， 半 双 工 传输 ) RS-232 配置 。 
RS-485 配置 ， 如 图 10-17 所 示 。 
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PVc DesignStation Startup | PVc DesignStation - PVcApplication1 
ex iu 


著 载 上 次 保存 的 驱动 程序 配置 
-协议 7^ 
© DFI E 


: DF1 
OEMax NX Plus Serie 
驱动 程 T Modbus 
Modbus åscii 
EALA PS Modbus Unsolicited 
TIWAY Host Adapter — TIWAYI 
PanelVie TIYAY Host Adapter 一 UNILINK MHIU 


= TIWAY Host Adapter — UNILINK HIU 
Sütik Mitsubishi FX 












图 10-15 ”选择 Modbus 通信 协议 


驱动 程序 EPZ SB/ 以太 网 


ALAPJA: 
PanelView Component 设置 


与 优化 
zma Ll 





图 10-16 RS232 配置 


驱动 程序 “ | UsB /以 太 网 sB 1 以 坟 网 





使 用 以 太 交 封装 : 
PanelView Component 设置 


与 优化 


lm 





Rs422485 cem D pemo e AO O p — PW | RW 


图 10-17  RS485 配置 


12) fins ELA] 10-18 所 示 。 







控制 各 设 置 
venis | | MEARE 
排序 方式 | 8R 7 RA 









RUSA 
Mico830  Mirotodx oh um ees] [ea | | 
——————— 


图 10-18 ”控制 大 配置 
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13) 创建 标签 写 给 在 Micro830 如 何 创 建 Micro830 标签 的 详细 步骤 请 参 
考 映射 变量 





量 给 Modbus 寄存 需 章 节 ， 如 图 10-19 所 示 。 
i 







PVc DesignStation - PVcApplicationi 
设置 JHH 标 和 


w 9» EP) |» Es B X 


ix 









uil ME: 


图 10-19 IN eT Ed PE 





14) 创建 如 图 10-20 所 示 的 标签 ， 确 定 选择 正确 的 数据 类 型 。 





外 部 ETT ANT 


CEMRE | BRE] | 








MICRO830 























图 10-20 ”创建 标签 


15 ) — Tem, 把 对 和 象 与 刚才 创建 标签 对 应 连接 起 来 。 创 建 一 个 保持 按钮 链接 到 
标签 Output _0。 这 不 是 一 个 典型 练习 ， 而 是 作为 一 个 下 接 输 出 ， 并 且 不 应 该 被 下 接 打 开 和 
关闭 ， 只 是 达 »- 个 示范 的 目的 ， 如 图 10-21 所 示 。 








E »6iuB[PD[|*-xigje 










44 


a LELTE EE EI 


多 态 按钮 PEHR 


| 
| 
BHRR RFRA 
| 


图 10-21 进行 功能 设置 


: 266 - 
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配置 按钮 的 状态 ， 在 按钮 的 属性 框 的 右边 ， 选 择 状 态 属 性 编辑 按钮 ， 如 图 10-22 所 示 。 


在 外 观 项 的 编辑 状态 栏 ， 把 对 应 的 颜色 
和 状态 关联 起 来 。 配 置 连接 属性 项 ， 把 写 标 
签 和 指示 标签 都 填写 为 对 应 的 Output _0， 如 
图 10-23 所 示 。 

16) 创建 一 个 数字 显示 对 象 对 应 到 相应 
的 标签 ，Cycle _Count。 在 对 象 选项 板 中 从 显 
示 选 项 版 拖 放 一 个 数字 显示 对 象 ， 如 图 10-24 
所 示 。 

然后 创建 一 个 多 态 指 示 需 ， 在 多 态 指示 
器 的 属性 窗口 中 ， 编 辑 指示 需 的 状态 ， 选 择 
外 观 项 ， 然 后 点 编辑 属性 选项 ， 如 图 10-25 
所 示 。 


"BE 
, 
nu 


kR: PushButton 1 
类 型 : 保持 按钮 


将 背景 色 用 于 边框: 
边框 颜色 : 













一 属性 


























图 10-24 设置 标签 


图 10-25 dum TE 
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如 图 10-26 所 示 配 置 状态 颜色 和 标签 ， 然 后 单 击 “ok”。 





属性 


Not Remote 








REMOTE 
Error 





图 10-26 配置 状态 颜色 和 标签 


17) 创建 一 个 数字 输入 对 象 ， 单 击 DATA 标签 ， 如 图 10-27 所 示 。 
[oe Vv | mL 
对 象 选项 板 








输入 拖 
到 画面 Kon — 











SETA 


PEISH 





图 10-27 ”增加 数字 输入 界面 


在 数字 输入 按钮 的 属性 框 中 ， 选 择 格式 选项 中 ， 配 置 属性 如 图 1028 所 示 。 





则 数字 域 宽度 : 


ALAE YT. 


图 10-28 设置 按钮 属性 
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在 数字 输入 对 象 的 属性 框 体 中 ， 选 择 连 接 选 项 ， 填 写 写 标签 和 指示 此 标签 为 DATA。 如 
图 10-29 PZR o 
从 左边 的 进 阶 沫 单 中 选择 转 至 配置 对 象 ， 做 好 一 切 后 ， 如 图 10-30 所 示 。 


"dg gs 


ea 


Not Remote 





图 10-29 ”数字 输入 属性 图 10-30 配置 界面 
这 样 你 就 完成 了 ， 保 人 存 你 的 项 目 。 


10.3 jj PVC 终 闫 下载 编写 好 的 应 用 程序 


这 里 所 使 用 的 PVC 型 号 为 : PanelView Component C600-2711C-T6T 
1) 从 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 工程 中 ， 切 换 到 PVC 的 设计 平台 的 局 动 窗口 ， 单 
击 文件 传输 选项 。 如 图 10-31 所 示 。 


REBRE] /PanelView Component | Micro830] Micro830-VAR] 


名 称 : Project26 n n 
PVc DesignStation Startup | PanelView Explorer - PVcApplicationi 

















ES 3rad PanelView Component 


- | 文件 传送 | 帮助 | 退出 





应 用 仪表 板 





(e PanelView Comp 


名 称 : PVcApplication1 
Version: 1.60 
模式 : 正在 编辑 -触摸 屏 和 通讯 已 禁止 。 
| 





PVcApplication1 





终端 : PanelView C600 TFT Color 


[75 ] 


一 新 应 用 程序 








I rr. m s - 
Platform: 2T11C-TéT v 创建 & 编辑 | | PanelView Component Design Station 2.10 (1.60) 














图 10-31 ”触摸屏 程序 传输 文件 
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2) 在 电脑 上 插入 USB 或 者 SD 卡 。 
3) 建立 一 个 传输 文件 ， 复 制 应 用 程序 到 你 的 USB 或 者 SD 闪存 卡 。 如 图 10-32 所 示 。 
新 建 传送 (从 终端 存储 介质 将 文件 传 
入 或 传 出 ) ， 如 图 10-33 所 示 。 | 
如 图 10-34 所 示 : 文件 来 源 共有 两 种 和 723% Compon en 
方式 ， 一 种 是 我 的 电脑 ， 即 从 电脑 中 读 取 
文件 ,一 种 是 把 平台 中 编译 好 程序 保存 到 文件 传送 | 帮助 | 退出 


电脑 中 ， 其 文件 格式 为 . Cha. 
如 果 我 们 选择 第 一 个 来 源 方式 ， 即 为 ENNIUS 

保存 现 编译 好 的 应 用 程序 ， 选 择 路 径 时 ， . 

选择 USB 或 者 SD 卡 的 路 劲 ， 应 用 程序 即 ENA e 


下 载 到 USB 或 者 SD 卡 中 了 。 











从 终端 存 铺 介质 将 文件 传 入 或 传 出 


删除 文件 | 从 内 部 、SD 或 USB 存 铺 设备 中 永久 是 除 文件 





图 10-33 ”传输 文件 
区 件 传送 回 导 
Hi: 
Ett: 
到 | : 
p 选择 文件 来 源 


E J 





图 10-34 ”文件 传送 回 导 


4) 这 时 就 可 以 把 USB 或 者 SD 卡 中 的 应 用 程序 导入 到 PVC 的 终端 里 进行 使 用 。 
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5) 下 面 将 演示 如 何 将 USB 或 者 SD 闪存 卡 中 的 应 用 程序 导入 PVC 中 。 
单 击 文件 管理 选择 。 如 图 10-35 所 示 。 


®© Allen-Bradley PanelView C600 


Date and Time 
Day Hour 


Portugués E] 
Francais X 
Italiano Month Minute 


Deutsch E m 
Español 


etz0| Year Second 





图 10-35 ”触摸 屏 界 面 


选择 程序 源 ，USB 或 者 SD 闪存 卡 ， 然 后 单 击 复制 ， 把 应 用 程序 复制 到 PVC 的 内 存 当 
中 。 如 图 10-36 和 图 10-37 所 示 。 


€) Allen-Bradley PanelView C600 


File Manager 
Source: To: 
A Ez] v 
VIOCDLIS xan 


Startup Application 





图 10-36 ”触摸 屏 操 作 过 程 
在 PVC 内 存 中 ， 可 以 在 目录 看 到 刚刚 复制 的 应 用 程序 。 
6) 通过 以 上 步 又 ， 已 经 顺利 地 完成 了 应 用 程序 的 下 载 。 
10.3.1  Micro830 5 PVC 的 布线 


所 使 用 到 的 便 件 如 下 : 
PanelView Component C600-2711C-T6T ; 


$103: 基于 Micro830、 触 措 屏 的 电梯 控制 : 271 > 


®© Allen-Bradley PanelView C600 


File emamaa 


Startup Application 





图 10-37 选择 网 络 模式 


RS-232 Cable, 1761-CBL-AMOO or 2711-CBL-PMOS; 
RS-485 Adapter, 1763-NCO1, 
1) 用 RS-232 通信 ， 震 要 一 个 8 BAT] Mini-DIN 或 者 9 脚 的 D-shell ， 所 需要 电线 如 图 10- 


38 所 示 。 
用 RS-485 通信 ， 需 要 一 个 1763-NC01 1761- CBL - PM02 


"om 





Belden 3105A 或 者 等 同 。 因 为 两 者 的 串 行 














N = < 二 N E Jt mu 
端口 不 是 绝缘 的 ， 所 以 需要 一 段 接 屏蔽 线 ， 图 10-38 RS-232 通信 电线 型 
隔离 地 循环 ， 如 图 10-39 所 示 。 
MASTER SLAVE 
PanelView Component 1763 -NC01 adapter to 
RS422/485 port Micro800 
TERM 
T A 
Ts D 
R CON 
R- SHLE 
S €— — — shield/drain CGND 


图 10-39 RS-85 接线 设置 


无 需 接 终端 电阻 。PVC 内 部 自 带 1210 的 电阻 在 R 和 R- 终 端 ，Micro830 则 有 从 适 
1763-NCOI 的 TERM 跳 转 到 A 作为 终端 。 

2) 接 好 线 以 后 ， 测 试 应 用 程序 。 

RS-232 ， 有 连接 Micro830 的 8 脚 Mini-DIN 端口 与 PVC 2m lg xedzym L1 D-shell, 

RS-485 ， 连 接 1763-NC01 适配器 到 Micro 830 控制 器 的 Mini-DIN 端口 ， 然 后 连接 RS-485 


WEW, MEE] PVC 的 RS-485/422 im H1, 
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3) 确认 控制 项 打 到 RUN 模式 ， 并 且 没 有 错误 存在 。 

4) 下 载 PVC 应 用 程序 。 

在 PVC 中 点 击 文件 管理 ， 选 择 内 存 ， 在 内 存 中 找到 我 们 前 面 复制 的 应 用 程序 ， 然 后 点 
击 Run。 

5) 测试 程序 。 

1) 按 保存 按钮 ， 测 试 输出 0 是 否 点 党 。 

2) 测试 数字 显示 按钮 是 否 显 示 更 新 。 显 示 的 数据 是 控制 咒 扫 描 周 期 的 实时 数据 。 

3) 切换 Micro830 的 按键 开关 到 RUN, JERAR WIELER] o 

4) 选择 数字 和 输入， 然后 输入 整数 值 ， 原 来 的 数据 将 更 新 为 输入 的 值 。 


10.4 电梯 的 设计 








10.4.1 电 棉 模型 使 用 说 明 书 


电梯 模型 教学 装置 是 一 个 模拟 真实 电梯 的 微缩 模型 ， 它 使 用 了 PLC、 传 感 器 、 变 频 调 
速 、 交 直流 电动 机 控制 等 技术 ， 具 有 轿 箱 升降 、 自 动 平 层 、 自 动 开关 门 、 顺 向 响应 轿 箱 内 外 
呼 梯 信 号 、 直 驶 、 安 全 运行 保护 等 功能 ， 也 可 配置 监控 软件 由 上 位 计算 机 监控 。 适 用 于 各 类 
学 校 机 、 电 专业 的 教学 演示 、 教 学 实验 、 实 习 培 训 和 课程 设计 ， 可 以 培养 学 生 对 PLC 控制 
系统 硬件 和 软件 的 设计 与 调试 能 力 ; 分 析 和 解决 系统 调试 运行 过 程 中 出 现 的 各 种 实际 问题 的 
能 力 。 

该 装置 采用 人 台式 结构 ， 由 主体 框架 、 导 轨 、 
轿 箱 、 配 重 等 组 成 ， 并 配 有 三 相交 流 电 动机 、 变 
AIEA, Pilar (PLC), Rir, SFIN 
显示 屏 、 内 选 按钮 及 指示 灯 等 ， 构 成 典型 的 机 电 
一 体 化 教学 模型 。 

1. 主要 技术 参数 

1) 电源 : AC220V x 1096 ( 带 保 护 地 三 忌 插 
座 ) ; 

2) 外 形 尺寸 800 x500 x1300, 

2. 装置 简介 

装置 由 主体 框架 及 导轨 、 轿 箱 及 门 控 系 统 、 
配 重 、 驱 动 电 动机 、 外 呼 按钮 及 显示 屏 、 内 选 按 
钮 及 指示 灯 和 控制 系统 组 成 ， 结 构 如 图 10-40 所 
示 。 

主体 框架 及 导轨 是 由 特制 铝 型 材 制 成 ， 它 保 图 10.40 ”电梯 模型 正面 结构 示意 图 
证 了 轿 箱 的 支撑 和 顺畅 运行 。 1 一 主体 框架 2 一 导轨 ”3 一 轿 箱 4 一 驱动 电动 机 

轿 厢 及 门 控 系统 是 电梯 的 主要 被 控 对 象 ， 它 。 5 一 外 呼 按钮 及 显示 “6 一 内 选 按钮 及 指示 “7 一 变 
采用 钢丝 索 和 滑轮 组 结构 悬 吊 于 导轨 之 间 ， 具 有 SüBXEsR 8 一 输出 转换 端 于 9 一 输入 转换 端子 
仿真 度 高 的 特点 。 轿 厢 的 开关 门 自 动 控制 系统 是 人 
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由 门 导 轨 、 请 块 、 传 动 色 市 、 驱 动 下 流 电动 机 、 位 置 传 感 夯 组成。 在 PLC 的 控制 下 ， 轿 厢 
到 位 后 完成 门 的 目 动 开局 、 延 时 、 目 动 天 财 的 动作 。 

配 重 是 与 轿 采 配合 完成 上 下 运行 的 重要 部 件 ， 可 使 轿 厢 运行 平稳 、 能 耗 低 。 

驱动 电动 机 是 轿 果 运行 的 鼻 引 原 动 机 ， 它 采用 三 相交 流 电机 配合 变频 调 速 闪 实现 加 减速 
控制 、 正 反 转 控制 、 点 动 控制 等 操作 。 

外 呼 按 钮 及 显示 屏 是 模拟 实际 电梯 轿 厢 以 外 各 楼 层 的 呼 樟 信 号 及 显示 轿 厢 位 置 的 部 件 。 

内 选 按钮 及 指示 灯 征 模拟 实际 电梯 轿 厢 内 的 楼 层 选择 信号 以 及 开关 门 选 择 的 部 件 。 

控制 系统 由 控制 带 ( 通 第 为 PLC， 也 可 配备 其 他 类 型 的 逻辑 控制 疲 置 )、 传 感 融 、 变 频 
调 速 顶 、 闯 子 板 和 再 流 电源 等 组 成 。 控 制 俘 接收 外 呼 按钮 、 内 选 按钮 和 设 在 导轨 上 各 楼 层 传 
感 融 的 信号 并 通过 预 抑 设 定 的 程序 对 变频 调 速 枯 、 指 示 灯 和 楼 层 显示 屏 进 行 控制 ， 使 轿 箱 按 
照 规 定 的 运行 规律 升降 、 顺 同 响应 、 变 速 、 平 层 、 开 关门 及 显示 等 ， 通 过 编程 实现 对 电梯 的 
^R Beda T o 


10.4.2. 动作 方式 与 控制 原理 


1. AA PE 
三 相交 流 电机 由 松下 (NAIS) 变频 带 控 制 运行 方式 及 参数 ， 其 结构 示意 图 如 图 10-41 
所 未 。 

















图 1041 松下 变频 癌 结 构 示意 图 


接线 原理 如 图 1042 所 示 。 

SW,, SW,, SW, 决定 电动 机 的 三 种 运行 速度 ， 具 体 参 数 设 定 及 时 控制 原理 参见 《NAIS 
VFO 超 小 型 变频 上 可 使 用 手册 》。 

2. 层 定位 原理 

层 定位 传 感 硕 结构 原理 如 图 10-43 所 示 。 

在 主 框 淋 上 每 个 层 位 都 安装 一 只 传 感 厚 组 件 〈 传 感 厚 为 缝 际 式 光电 传 感 疮 ) ， 每 只 传 感 
FERR R= R ERa 〈(A，B，C) ， 挡 片 随 轿 厢 运行 时 经 过 传 感 耸 缝 除 ， 发 出 到 位 信 
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号 ， 经 信号 转 接 板 输出 至 PLC 作为 输入 信号。 


传感器 








Z IE SW, SW, SW, 
转 


Ede 
S 
EE 





转 
变频 需 接 线 原理 
层 定位 传感器 原理 示意 
图 10-42 松下 变频 各 接线 示意 图 图 10-43 ” 层 定 位 传感器 结构 原理 








3. 输入 信号 板 的 原理 与 应 用 

输入 信和 号 板 的 功能 是 将 模型 装置 上 传感器 的 信和 号 传 给 控制 装置 ， 板 上 设 有 光电 隔离 电 
路 ， 将 内 外 电源 隔离 ， 以 保护 设备 安全 。 信 号 通过 该 板 后 ， 由 低 电 平 有 效 转换 成 高 电 平 有 
效 。 注 意 : 输出 端 为 高 电 平 驱动 电路 ， 严 禁 直 接 接 地 | 

输入 信号 板 的 输出 电路 为 集 电 极 开路 结构 ， 因 此 可 适合 不 同 工 作 电压 。 如 图 10-44 rz 
为 DC24V 工作 方式 ， 适 用 于 PLC, PC 控制 卡 等 设备 。 

如 图 10-45 所 示 为 DC5V 工作 方式 ， 适 用 于 单片机 等 设备 。 




















V 
ser LIE 213]4|s]e|7]|8 [9] 


光电 隔离 电路 


PLC [1|2]3|4]5]6|7]|9|9]10 


外 系统 电源 | 
Do24v L= 


DC24/5V 











外 系统 电源 q | 
DC5V 


CE 
=H 
PLC 输入 模块 单片机 系统 


输入 信号 板 应 用 原理 图 A 输入 信号 板 应 用 原理 图 B 
图 10-44 输入 信号 板 应 用 原理 图 图 1045 DC5V 工作 方式 
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4. 输出 驱动 板 的 原理 与 应 用 

输出 驱动 板 的 功能 是 将 控制 疲 置 的 驱动 信号 传 给 模型 滩 置 上 的 执行 类 设备 ， 板 上 设 有 交 
电 隔 离 电路 ， 将 内 外 电源 隔离 ， 以 保护 设备 安全 . 信号 通过 该 板 后 ， 由 高 (或 低 ) 电 平 有 
效 统一 转换 成 低 电 平 有 效 。 输 出 驱动 板 的 输入 电路 为 双向 结构 ， 因 此 可 适合 不 同 驱动 模式 ; 
板 上 设 有 电压 选择 短路 插件 ， 根 据 驱 动 电压 设 定 。 

如 图 10-46 所 示 为 低 电 平 驱动 模式 ， 输出 驱动 板 上 COM 接 正 (24V/5V +), WHF 
PLC 的 输出 口 为 独 型 晶体 管 、NPN W AER EH RA (PLC COM 接 负 (0V)) 等 。 

如 图 10-47 所 示 为 高 电 平 驱动 模式 ， 输 出 驱动 板 上 COM Heft. (0V) V EHF PLC 的 输 
出 口 为 源 型 晶体 管 、PNP 型 晶体 管 及 继 电 硕 型 (PLC COM iE (24V/5V)) 等 。 

































内 系统 电源 
pc24y | L—] 
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213141516171slebo 


o 
rm 
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低 电 平 驱动 
接线 方式 


DC24V 





PLC 输出 模块 


输出 驱动 板 应 用 原理 图 B 
图 10-47 高 电 平 驱 动 模式 原理 图 


PLC 输出 模块 


输出 驱动 板 应 用 原理 图 A 
图 10-46 输出 驱动 板 应 用 原理 图 


以 问 上 运行 到 层 为 例 : 

1) 轿 采 以 速度 1 运行 。 

2) 当 挡 板 进入 传 感 带 A, WURDE 2 运行 。 

3) 当 挡 板 进 入 传 感 毅 C， 轿 采 以 速度 3 运行 。 

4) 当 挡 板 进 入 传 感 天 B, HORUM AE, SUD. 

s. Bai 2538 

ART JIA HT Hr — RAMENA, — BU TEA ES DLP FER [6] HIN] T] TE o 
EGERIT TR] JF PI A ELI a n A t rfe s EE] 10-48 所 示 。 


10.4.3 使 用 与 维护 


1. 验 机 与 准备 
1) 将 淡 置 水 平 放 置 ， 弛 去 为 运输 而 设 的 固定 件 ， 检 查 各 紧 固 锣 杀 是 否 有 松动 或 脱落 。 


2) 将 电源 线 插入 的 座 侧 方 插 筷 ， 为 一 问 接 电源 (电源 必须 有 展 好 的 保护 接地 )。 

















: 276 > PLC Jj Pil 5 jo H] —— 2 và ^8 Micro800 系列 


开门 传感器 关门 传感器 





开门 传感器 关门 传感器 











GND 
电动 机 驱动 板 门 控 原理 


图 1048 ” 轿 厢 门 控 原 理 示 意图 











3) 打开 电源 开关 ， 观 察 电 源 指 示 灯 、 直 流 电源 指示 灯 、PLC 的 RUN 指示 灯 等 均 应 正 稼 
显示 ， 否 则 检查 电源 电压 和 电源 保险 管 。 

4) 将 底座 操作 盘 上 的 “手动 一 自动 ”旋钮 拨 癌 手动 位 置 ， 通 过 手动 按钮 (外 呼 按钮 中 
绿色 按钮 ) 操纵 轿 箱 升 降 ， 并 观察 轿 箱 的 运行 是 否 平稳 及 显示 屏 的 显示 是 否 正 浓 ， 如 异 篆 
则 应 检查 钢丝 索 、 滑 轮机 构 以 及 显示 屏 的 数码 管 。 

5) 运行 PLC 内 的 演示 程序 。 用 手动 功能 将 轿 箱 降 至 一 层 ， 底 座 操 作 盘 上 的 “手动 一 目 
动 ” 旋 钮 拨 辐 目 动 位 置 ， 用 外 呼 或 内 选 按钮 进行 上 下 楼 或 楼 层 选择 ， 电 梯 将 自动 运行 。 

6) 以 上 演示 程序 运行 正常 产品 合格 ， 其 他 功能 由 用 户 上 自行 开发 。 

2. 调试 方法 

1) 传 感 锅 的 调整 ， 在 导轨 上 每 个 楼 层 装 有 三 只 位 置 传 感 句 ， 调 整 时 只 需 松 开 固 定 螺钉 
即 可 调整 它 的 位 置 。 

2) 钢丝 索 的 调整 ”为 了 使 轿 箱 的 升降 平稳 ， 钢 丝 索 的 松紧 程度 应 调整 合适 ， 调 整 时 只 
需 松 开 电 梯 顶 部 钢 索 的 紧 固 螺钉 ， 调 好 松紧 度 以 后 在 固定 ， 逐 根 调整 。 

3) 变频 调 速 句 的 调整 变频 调 速 锅 是 电梯 的 关键 部 件 ， 它 的 工作 状态 是 预先 设置 好 
的 ， 如 采 和 需要 改变 则 要 根据 厂家 提供 的 使 用 说 明 书 修改 其 参数 。 

3. 维护 保养 

1) 闻 置 的 电 源 应 设 有 民 好 的 保护 接地 或 漏电 保护 病 。 

2) 非 专 业 人 员 不 得 擅 目 打开 汇 线 槽 和 面板 盒 。 

3) RELAIS n PPS E o 

4) TEUER ELTEIB IG JU C HJ SAIS o 

5) 搬运 时 切忌 施 力 于 装置 上 的 任何 部 件 。 

6) 使 用 前 请 仔细 阅读 说 明 书 。 


10.4.4 三 层 电梯 设计 


1. 相关 参考 资料 
1) 位 置 传感器 的 原理 及 应 用 。 
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2) 直流 电动 机 原理 及 控制 方法 。 

3) 三 相交 流 电 动机 的 原理 及 控制 方法 。 

4) 变频 调 速 需 的 原理 及 使 用 方法 。 

5) 多 层 电梯 智能 控制 方案 的 设计 。 

6) 可 编程 序 控制 部 (PLC) 的 原理 及 结构 。 
7) PLC 的 编程 训练 及 应 用 。 

8) PLC 的 调试 及 运行 。 

9) 工业 目 动 化 设备 的 调试 与 维护 。 

2. — FB bb ix YE D 





输入 端口 : 

一 楼 | IO EM DI 00 一 楼 传感器 IO EM DI 04 
二 楼 上 _ IO EM DI 01 二 楼 传感器 _IO EM DI 06 
二 楼 下 IO EM DI 03 

三 楼 IO EM DI OI =R TIO EM DI 05 
iy Hm O : 

speed  |O EM DO 00 

run  [|O EM DO 0I 


direction IO EM DO 03 
3. 三 层 电梯 程序 设计 图 如 图 10-49 所 示 。 


JOSM D JO. EM. DO. 00 
foor f velocity 





图 10-49 ”三 层 电 梯 程 序 设 计 图 


4. PanelView 设计 图 
PLC 中 Modbus 映射 设置 ， 如 图 10-50 所 示 。 
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5 Modbus 映射 





图 10-50 Modbus 映射 设置 


PVC 中 标签 设置 以 及 图 像 如 图 10-51 和 图 10-52 所 示 。 
-EaR 


























图 10-52 PVC 中 国 像 


10.5 Jw 


1. PanelView 处 理 终端 的 通信 协议 有 哪些 ? 
2. 怎么 配置 Modbus 寄存 骼 的 映射 地 址 ? 
3. 演示 PVC 终端 下 载 程序 步 又。 
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本 章节 主要 讲 Micro830 控制 天， 如 何 使 用 2080-SERIALISOL Modbus 通信 模块 ， 对 温度 
控制 各 900-TC 进行 配置 和 编程 。 


11.1 900-TC 介绍 及 配置 








900-TC 温度 控制 大 设置 迅速 ， 可 为 大 量 应 用 项 目 提 供 精 确 的 温度 管理 与 控制 ， 如 图 11- 
1 所 示 。 

1. 900-TC 温度 探 制 器 特性 

1) 单 回路 、 高 值 、 开 / 关 或 模拟 量 输出 控制 硕 ; 

2) 1/8 DIN, 1/16 DIN 和 1/32 DIN 规格 ; 

3) 各 种 传 感 硕 输 入 ; 

4) 上 自动 微调 和 上 自 微调 简化 启动 ; 

5) 提供 加 热 、 冷 却 或 加 热 / 冷 却 控制 ; 

6) 手动 输出 控制 (TC8 和 TC16 ) ; 

7) 4 数 、11 段 明 亮 状态 显示 屏 ; 

8) 吝 触 党 反馈 的 集成 化 键盘 ， 可 用 于 参数 设置 与 修改 ; 

9) 事件 输入 〈TC8 和 TC16) 可 用 于 多 设置 点 选择 、 控 。 图 111 900-TC 温度 控制 器 
制 旭 运行 /停止 和 自动 /手动 模式 更 改 。 

2. 900-TC 温度 控制 器 技术 参数 

尺寸 (mm): 96 (高 ) x96 ( 宽 ) 

电源 电压 . ACIOO ~240V 50/60Hz, DC24V 

信号 输入 : 

(1) ABIKS, TE, J, N, R, W5Re, W26Re; 

(2) 热电 阻 Cu50 Pt100; 

(3) 线性 电压 0 -20mV, 0 ~60mV,， 0 ~ 100mV,，0 ~500mV, 100 -500mV, 1~5V, 0 
~5V, 0~10V, 2~10V, 0~20V; 

(4) 线性 电流 0 -20mA, 0 ~40mA 等 ; 

(5) 线性 电阻 0 ~800 0 -4000; 

控制 输出 : 

1) 继电器 触 点 开关 输出 AC250V/2A 或 AC250V/7A; 

2) [Ens SSR 电压 输出 DCI2V/30mA (用 于 驱动 SSR ERE) ; 

3) 晶闸管 触发 输出 可 触发 5 ~500A 的 双向 晶闸管 或 2 个 反 并 联 的 单 向 晶闸管 ; 

4) 线性 电流 输出 0 ~20mA 或 4~20mA; 

5) 线性 电压 输出 0~5V, 0-10V, 1~5V, 2-10V; 
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辅助 输出 : 

1) 继电器 触 点 开关 输出 AC250V/2A 或 AC250V/7A; 

2) EHHE kr SSR 电压 输出 DCI2V/30mA (用 于 驱动 SSR 固态 继 电 硕 ) ; 

3) 线性 电流 输出 0 ~20mA 或 4~20mA; 

4) 线性 电压 输出 0 -5V, 0~10V, 1~5V, 2~10V; 

警报 : 2A，220V， 电 气 寿命 ，100，000 次 以 上 (在 额定 负载 下 ); 

通信 : 信号 传送 方式 RS232 、RS485 ; 

绝 绿 电 阻 : 主 回路 ~ 外壳 〈 对 地 ) DC500V »10MO 控制 回路 ~ 外 壳 〈 对 地 ) DCS00V > 
10MQ; 

ME: 主 回路 Ré CHE) 1500V 1min 控制 回路 ~ 外 过 (对 地 ) 1000V 1min; 

储存 环境 温度 : 0 ~ 65 摄氏 度 ; 

操作 环境 温度 : 0 ~50 摄氏 度 ; 

操作 环境 湿度 : 20 ~90% RH; 

mHE: 277 wo 

3. 900-TC 多 功能 校 验 仪 简介 

900-TC 多 功能 仪表 校 验 仪 是 一 种 高 精度 、TC 多 功能 、 多 路 信号 输入 和 模拟 输出 的 台式 
自动 化 仪表 校 验 装置 ， 使 用 非常 方便 ， 当 使 用 日 久 或 经 修理 后 需 对 其 进行 校准 时 ， 由 于 其 为 
多 路 输出 和 输入 ， 功 能 较 多 ， 故 校准 时 需 调 整 的 部 位 较 多 (多 达 10 个 ) ， 使 得 初次 对 该 仪 
器 进行 校准 的 人 员 无 所 适 从 ， 现 将 有 关 校 准 方法 介绍 如 下 : 

1) 校准 条 件 

直流 电压 mV 档 零 位 校准 : 

按 下 选 通 键 ， 选 择 通道 1， 放 开 量 程 开 关 按 键 ， 使 0 ~ 100mV 指示 灯亮 ， 将 粗 调 、 细 调 
电位 部 全 部 反 时 针 旋 转 到 底 ， 使 被 校 仪 套 直 流 电 压 指 示 为 00. 000mV， 如 不 为 00. 000myV ， 
则 调节 P14， 使 之 为 00. 000mV 即 可 。 按 下 选 通 键 ， 选 择 通 道 2， 调 节 P3, ， 使 之 为 00. 000mV 
即 可 。 

校准 必须 在 标准 校准 实验 室内 进行 ， 其 温度 应 为 (23+), WEN (60 +)% ， 且 无 
强 电 、 磁 场 的 和 干扰。 标准 计量 仪 硕 的 输出 及 测量 范围 应 能 禾 状 被 校准 仪器 的 测量 及 输出 范 
围 ， 标 准 计 量 仪 硕 的 准确 度 等 级 应 大 于 或 等 于 被 校准 仪 夯 的 等 级 的 1/3 ~ 1MS。 校 准 前 ， 被 
校准 仪 套 应 与 标准 计量 仪 锅 共同 置 于 核准 实验 室内 24h 以 上 ， 并 开机 预 热 30min 以 上 。 

2) 校准 方法 : 

打开 机 箱 ， 将 标准 数字 电压 表 的 正 表笔 接 R30 By PX. MRE, yip P10。 




















11.2 通过 Modbus 通信 ， 对 900-TC 进行 配置 和 编程 





开发 900-TC 应 用 程序 所 需要 用 到 的 通信 模块 有 900-TC8COM , 900-TCI6NACCOM, 
11.2.1 配置 Micro830 控制 器 上 的 散 入 式 串 行 端口 (方法 一 ) 


1) 参照 前 面 章节 ， 在 项 目 组 织 亏 中 创建 项 目 ， 选 择 Micro830 控制 项 ， 双 击 控制 项， 然 
后 在 1 XIII Modbus 通信 模块 2080-SERIALISOL 插件 ， 如 图 11-2 所 示 。 








ALLG 温度 控制 各 281 . 















二 Micro830 
Micro830 me ORE FEUM: — 
T 运行 。 控制 器 模式 ;，--- 
2080-LC30-16QWB 
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Micro830 dean = . 


2080-IF2 
2080-IF4 
2080-OF2 
2080-TC2 
2080-RTD2 












2080-TRIMPOT6 


| 2080-SERIALISOL 


2080-MEMBAK-RTC 


EAR I/O 
一 - 插件 模块 














WIES 


图 11-2 ”添加 功能 块 














2) 给 Modbus 通信 模块 配置 通信 参数 。 通 信 模 式 改 为 Modbus RTU， 控 制 带 为 主 站 ， 如 
图 11-3 所 示 。 





二 Micro830 
Micro830 运程 编程 严重 故障 ， — 
运行 ”控制 器 模式 — 
b t 
Fé tt 2080-LC30-16QWB 
Micro830 








Modbus RTU 
Modbus 映射 
— BRAGA TO 


E] 11-3 设置 2080-SERIALISOL 功能 块 参 数 


3) 高 级 设置 选项 如 图 11-4 所 示 进 行 设置 。 

4) 选中 项 目 组 织 严 中 的 Micro830， 石 键 单 击 ， 选 择 生 成 。 给 控制 冀 添 加 通信 模块 插件 
配置 完成 。 

5) 编程 。 在 程序 选项 中 新 建 程序 。 右 键 ， 可 以 选择 重 命名 。 

6) 查看 在 工具 箱 中 的 指令 。 拖 动 模块 指令 到 梯级 中 ， 在 名 称 下 面 输入 msg 并 选择 MSG 
.MODBUS 指令 ， 如 图 11-5 Brzn 
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Micro830 运程 编程 PENES — 
776 cmd] o “控制 器 模式 ; 一 
* it 2080-LC30-16QWB 
Micro830 
内 存 z t 
TM 证 证 
囊 行 端口 
hd B (RS —  — [mj | RER |0 
日 期 和 时 间 | | 
hEr 数据 位 ; B = RTS 后 延迟 ， p | 
启动 / 获 障 
MARO 售 上 位 | ëE 
EAT IO 
— iia TOY 
2080-SERIALISOL 啊 应 计时 器 ; 
a =| rame 

















图 114 功能 块 高 级 设置 


成 (6B) WE) 工具 (D WAO 窗口 (W) EH) 
MW QEXVURE a NE 


B Z U KJA Æ Z|: 





A UntitledLD-POU* | Micro830 一 
























































[eee i SHa: Anf H 本 PE 月 本 到 
-Controller : 2080LC3016QWBA 
人 ET 
sf Mies — 0-2 上 四 可 -四 
EI MSG MODBUS Communi cations {E} Send a modbus message. 
El I3 
-参数 
AT) : ” METAM): 
MAT: DUEN? 
范围 : UntitledLD 





K| 11-5 MSG MODBUS 功能 块 
7) 单 击 “OK”， 指 令 将 会 完成 。 选 中 指令 ， 按 键盘 上 的 Pl ， 可 以 切换 到 该 指令 的 帮助 
界面 。 界 面 中 包括 具体 的 参数 说 明 ， 指 令 逻 辑 ， 样 例 等 。 
8) 双击 指令 左边 输入 变量 ， 其 上 半 部 分 ,设置 对 应 的 变量 ， 如 图 11-6 所 示 。 
MSG _ MODBUS 指令 第 一 个 变量 ，cancel， 对 应 为 控制 器 自 带 的 0 号 输入 。 
双击 变量 下 半 部 分 ， 弹 出 的 对 话 框 中， 选择 本 地 变量 ， 在 这 里 创建 其 他 的 变量 。 如 图 
11-7 所 示 ， 创 建 时 注意 变量 的 数据 类 型 。 
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成 |B) wi) IAD WRO 窗口 (W) 帮助 (H) 
2:08:58 JFR 







IO EM DI 00 
| SYSV YSVA TCYCURRENT Be 
— SYSVA TCYCYCTIME | 
SYSV. 





图 11-6 设置 变量 





Œ) MSG MODBUS 1 MSG MODBUS s 
+ LocalCfg MODBUSLOCPARA  - 
[| TargetCfg MODBUSTARPARA  - 











9) 把 创建 好 本 地 变量 ， 同 MSG MODBUS 指令 的 变量 一 一 对 应 起 来 ， 对 应 结果 如 图 


11-8 所 示 。 
10) 添加 一 个 触发 的 冰 开 开关 ， 并 映射 为 
| 号 输入 点 。 — 
11) 给 变量 设置 初始 但。 | 
在 项 目 组 织 器 中 双击 本 地 变量 。 然 后 ， 再 a 
逻辑 值 中 输入 如 图 11-9 所 示 初 始 值 。 aat: | 
各 变量 代表 的 含义 如 下 : 
LocalCfg. Channel 通道 5 表示 第 5 通道 : 
RE 1 7g5 
R82 6 
RE 3g 


BEA S 图 11-8 MSG . MODBUS 指令 变量 对 应 
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“UntitledLD-YAR | Uniled.D-POU* | MeroB88 | 


Six | AR | CNN CINCO NN 








e Mii M id Tg Mil 7o 
Æ) MSG_MODBUS_1 M5G_MODBU5 ~ "T 读 / 写 ` 
=. LocalCfg MODBUSLOCP* ~ s 读 / 写 
UINT 5 EIS 
USINT 0 读 / 写 
USINT 3 读 / 写 
UINT 10 读 / 写 
H- MODBUSTARP£ ~ i EIS 1 
UDINT 1 读 / 写 j 
TargetCfa Node wm | | NNI 
- + Localàddr MODBUSLOCAE ~ T iS ` 
+ - 


图 11-9 ”变量 初 值 设置 





5 9 

TriggerType 触发 类 型 : 

0: 触发 一 次 消息 ( 当 IN 从 “ 假 ” 变 为 “ 真 ” 时 ) 

1: 当 IN 为 “ 真 ” 时 ， 连 续 触发 消息 

其 他 值 : 保留 

01: RARES (Oxxxx) 

02: 读 取 输入 状态 (1xxxx) 

03: 读 取 保持 寄 和 存货 (4xxxx) 

04: 读 取 输入 寄存 紫 (3xxxx) 

05: 写 入 单个 线圈 (0xxxx) 

06: 写 入 单个 寄存 六 (4xxxx) 

15: 写 入 多 个 线圈 (0xxxx) 

16: S AZ fa (4xxxx) 

ElementCnt ; 

XTERRA S HU; 2000 位 

XPT BU ffs: 125 个 文字 

XP AZKIE]: 1968 位 

对 于 写 人 寄存 器 : 123 个 文字 

TargetCfg : 

UDINT 目标 数据 地 址 (1-65536)。 发 送 时 减 1。 

USINT 默认 的 从 属 三 点 地 址 为 1。 范 围 是 0247。0 是 Modbus 广播 地 址 并 仅 对 Modb- 
us SAMSAM (例如 5、6、15 和 16)。 

12) 生成 并 下 载 到 控制 右 中 。 


11.2.2 配置 Micro830 控制 器 上 的 散 入 式 串 行 端口 (方法 二 ) 


1) 切换 到 830 控制 疮 界面 ， 单 击 左下 方 的 沫 单 ， 单 击 通信 交口 前 面 的 “+ ”号 ， 选 择 
"Bp, Un] 11-10 所 示 进 行 配置 设置 。 
2) 在 本 地 变量 窗口 ， 将 参数 改 为 如 图 11-11 所 示 的 设置 ， 编 详 生 成 。 
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"| MSG MODBUS 1 





图 11-11 参数 设置 


11.3 连接 控制 硕 和 温度 控制 般 进 行 测试 


本 小 节 ， 对 简单 温度 控制 器 模块 900-TC 进行 编程 ， 参 考 资料 CC-QS005A 和 温度 控制 器 
用 户 手册 900-UM007D。 

1l. 具体 参数 

通信 协议 : Modbus 

通信 单元 号 : 17 

(以 上 参数 针对 每 个 温度 控制 器 ， 设 定 唯一 数值 ， 在 通信 时 ， 由 主 站 对 温 控 器 进行 设 
定 。 当 有 多 个 温 控 器 使 用 时 ， 通 信和 单元 号 设 定 不 同 。 此 次 创建 的 模块 使 用 单位 号 为 17 到 
24,) 

波 特 率 : 9. 6kbit/s, 

奇偶 : NONE 

数据 发 送 等 待 时 间 为 : 20 

2. 使 用 2080-SERIALISOL 模块 

2080-SERIALISOL 模块 接线 如 图 11-12 所 示 。 

如 果 使 用 1763-NC01 电费， 连接 如 图 11-13 所 示 。 

使 用 隔离 通信 和 电缆， 如 Belden#3105A, Belden#3105A 电缆 有 两 个 单独 的 信号 线 (白色 / 
蓝 色 条 纹 和 蓝 色 / 白 色 条 纹 ) ， 一 条 加 屏蔽 ， 一 条 有 销 保 护 。 使 用 时 ， 在 电缆 的 终端 ， 必 须 
接地 。 
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900— TC8 & 900— TC16 
2080 | RS485 A- 
SERIALISOL | $ [RS485 Br 
| CHS GND | 
A<B: “1”mark | 
jE a | 
A>B: “0”space 


Terminator(1200, 1/2=W) 











Shielded Cable 


Controller No. X 
S485 


Controller X+1 

















900— TC32 
) Shielded Cable 
| RS485 A- 
2080 ; Š | RS485 B+ g 
SERIALISOL Il Controller No. X Controller X1 





RS485 






DEREN 


A«B: “1”mark 
AB: *O"space 


图 11-12 2080-SERIALISOL 模块 接线 图 


Terminator(120Q, 1/2=W) 


900-TC8 & 900-TC16 
Shielded Cable 





1703 一 


NCOI 


Termrnator(120O, 1/2-W) 







900 -TC32 
; Shielded Cable 
| E^ 
rM: E 
NC01 
Emp Controller X11 
Shield RS485 | 


A<B: *1"mark EXER 
A>B: *O"space | 2 二- 一 7| BC) | 


Termrnator(120O, 1/2=W) 


图 11-13  1763-NCOI 电缆 接线 图 


3. 程序 测试 
1) 假设 你 已 经 创建 了 程序 ， 从 前 面 小 节 中 ， 生 成 并 下 载 程序 到 Micro830, 
2) 局 动 调试 。 
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3) 查看 变量 监视 需 界 面 。 在 本 地 变量 窗口 ， 激 活 指令 ， 即 给 1 号 输入 ， 给 逻辑 值 1, 
MSG _ MODBUS 开始 工作 ， 如 图 11-14 所 示 。 





图 11-14 ”变量 相应 参数 值 





LocalAddr (2) 是 过 程 变量 ，LocalAddr (3) 是 下 限 值 ，LocalAddr (4) 是 上 限 值 ，Lo- 
calAddr (6) 为 设 定 值 。 


11.4 习题 


1. 什么 是 Modbus 通信 ? 主要 应 用 于 什么 通信 场合 ? 
2. 900-TC 温度 控制 器 的 温 控 范围 是 多 少 ? 

3. 900-TC 温度 控制 右 特 性 有 哪些 ? 

4. 900-TC 温度 控制 磊 需 要 配置 哪些 技术 参数 ? 


第 12 草 关于 对 步 进 电动 机 和 温度 
双 系 统 独立 控制 的 介绍 


12.1 总 述 


12.1.1 实验 内 容 


基于 PLC 体积 小 、 能 耗 低 、 可 靠 性 高 、 抗 干扰 能 力 强 等 优点 和 实验 系统 监控 的 需要 ， 
分 别 以 小 功率 加 热 体 和 步 进 电 动机 为 监控 对 象 ， 利 用 计算 机 、 罗 克 吉 和 尔 Micro830 和 组 态 软 
件 Rsview 实现 了 对 温度 控制 系统 和 步 进 电动 机 运行 系统 的 独立 控制 ， 并 根据 实验 系统 的 控 
制 要 求 ， 进 行 了 硬件 设计 和 软件 设计 。 温 度 控 制 系统 实现 了 小 功率 加 热 体 温度 的 控制 ， 误 差 
为 +1C。 经 调试 ， 实 验 系统 稳定 性 和 精确 度 较 高 ， 操 作 方 便 ， 实 验 效 有 果 民 好 ， 且 PLC 综合 
实验 系统 可 用 于 教学 、 培 训 及 科研 等 相关 工作 。 

通过 Micro830 8 £FER EL] 1, 8 引 脚 将 RS-485 的 信号 进行 引出 ， 通 过 485 PE 232 转换 器 
将 信和 号 连接 到 上 位 机 中 。 由 于 没有 兼容 Mirco830 的 组 态 和 OPC 服务 器 软件 ， 因 此 在 上 位 机 
中 利用 Kepserver 软件 作为 主 站 ，Micro830 设置 为 从 站 ， 进 行 相 关 数 据 的 映射 ， 从 而 能 够 实 
现 数据 的 实时 采集 。 在 Rsview 软件 中 ， 通 过 添加 Kepserver 服务 器 ， 进 行 OPC 连接 ， 从 而 实 
Jil Micro830 和 Rsview 数据 的 完美 连接 。 

1) 采用 脉冲 和 方 回 控制 的 方式 ， 利 用 定时 器 直 接 产生 脉冲 驱动 两 相 混 合 步 进 电动 机 ， 
实现 对 电动 机 的 控制 。 

2) 使 用 模拟 量 模块 2080-IF2ZOF2 对 温度 信号 进行 处 理 ， 利 用 Micro830 特有 的 IPID 功 
能 块 实现 对 加 热 体 温度 的 控制 ， 温 度 由 LCD 电压 表 的 电压 值 显 示 。 

该 实验 系统 高 效 节 能 、 操 作 方便 ， 可 通过 上 位 机 实现 直接 控制 和 实时 显示 。 


12.1.2 实验 箱 简 介 


1) 步 进 电 动机 部 分 一 一 步 进 电动 机 为 两 相 混 合式 步 进 电动 机 ， 为 主要 被 控 对 和 象 。 

2) 步 进 电动 机 驱动 帮 一 一 YY-2H042M 步 进 电动 机 驱动 带 ， 实 现 对 步 进 电动 机 的 驱动 和 
信息 采集 。 该 驱动 带 采 用 原 狠 进口 模块 ， 具有 很 强 的 抗 干扰 性 、 可 徘 性 好 、 品 声 小 。 

3) 24V 开关 电源 一 一 为 整个 装置 提供 24V 电源 供电 。 

4) 温度 控制 系统 一 一 具有 小 功率 加 热 体 和 风扇 等 控制 温度 的 相关 部 件 ， 为 主要 被 控 对 
象 ， 实 现 温度 的 PID 调节 ,误差 为 +1C。 

P 面 对 每 个 部 分 进行 逐一 介绍 。 

(1) 步 进 电 动机 控制 部 分 

1) 步 进 电动 机 控制 信号 通过 定时 大 进行 输出 ， 频 率 可 自行 调节 ; 开关 0 控制 步 进 电动 
机 信号 的 输入 ,0 号 灯 显 示 步 进 电 动机 控制 信号 频率 以 及 运行 状态 。 
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2) 开关 5 控制 步 进 电动 机 的 正 反 转 ，1 号 灯 显 示 步 进 电 动机 的 方向 ， 灯 亮 表 示 顺 时 针 
运行 ， 灯 灭 表 示 逆 时 针 运 行 。 

本 部 分 控制 通过 编写 的 功能 块 MOTOR _ control 实现 。 

(2) 温度 控制 部 分 

1) 通过 加 热 板 对 温度 信号 采集 ， 将 温度 模拟 量 信 号 通过 2080-IF2 模拟 量 模块 输入 到 
Micro830 中 ; 

2) 利用 Micro830 特有 的 IPID 功能 块 对 程序 进行 编译 ， 采 用 目 动 模式 ， 不 断 采 集 信 和 号 ， 
ib PLC 上 自行 产生 合适 的 PID 参数 ， 实 现 PID 的 完美 控制 。 

3) 温度 、 电 压 以 及 模拟 量 信号 之 间 的 对 应 关系 : 模拟 信号 的 0 ~ 65535 对 应 0 ~ 10V E 
压 ， 同 时 对 应 0 ~ 1007€ 。 

4) A 为 设 定 的 初始 温度 ， 编 写 的 功能 块 change _ TtoD 将 温度 值 转化 为 模拟 量 对 应 的 数 
值 ，IPID control 功能 块 对 控制 信号 进行 调 市 : 3 ek feda. 4m fuae Us dA 
态 ， 当 实际 温度 信号 低 于 设 定 值 时 ， 加 热带 工作 ， 升 高 温度 ; 当 实 际 温度 信号 高 于 设 定 值 时 
Ji LIE. FETU. 

5) change _ DtoV 功能 块 将 模拟 量 进行 相应 的 数量 转换 ， 显 示 PID 调 市 之 后 温度 对 应 的 
电压 值 。 

6) 通过 观察 LCD 电压 表 的 示 数 ， 与 上 位 机 中 的 change 功能 块 产生 的 最 终 显 示 绪 采 进 
行 比较 ， 误 差 不 超过 +15C 。 

在 前 期 基础 上 ， 需 对 相应 参数 进行 调节 : 温度 控制 部 分 IPID 参数 进行 重新 整定 ， 修 改 
了 PID 参数 ， 提 高 了 温 控 精度 。 利 用 Modbus 协议 将 Micro830 中 的 相关 数据 进行 映射 ， 通 过 
Kepserver 实现 Micro830 和 Rsview 之 间 的 OPC 连接 。Micro830 PLC 1. 0 版 本 固件 在 串口 通信 
RS-485 连接 方面 存在 问题 。 通 过 固件 升级 到 4. 0 版 本 ， 实 现 Modbus 正常 通信 。 


12.2 人 硬件 介绍 















































12.2.1 系统 总 体 接线 
如 图 12-1 所 示 为 系统 接线 示意 图 。 
如 图 12-2 所 示 为 系统 外 部 接线 图 。 
12.2.2 加 热 板 部 分 设计 
如 图 12-3 所 示 为 加 热 板 原理 图 。 
加 热 板 奉 件 选 型 情况 见 表 12-1。 
根据 上 述 选 型 和 便 件 接线 ， 即 可 实现 本 套 实验 箱 加 热 部 分 的 功能 。 
12.2.3 步 进 电动 机 系统 
1. 关于 YY-2H042M 驱动 器 
驱动 二 相 混 合式 步 进 电动 机 ， 该 驱动 带 采 用 原 六 进口 模块 ， 实 现 高 频 斩 波 ， 便 流 驱动 ， 
具有 很 强 的 抗 干 扰 性 、 高 频 性 能 好 、 起 动 频 率 局 、 控 制 信号 与 内 部 信号 实现 光电 隅 离 、 电 流 
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可 选 、 结 构 簿 单 、 运 行 平稳 、 可 徘 性 好 、 噪 声 小 ， 审 动 1.0A 以 下 所 有 的 42BYG 系列 步 进 电 
动机 。 目 投放 市 场 以 来 ， 深 受用 户 欢迎 ， 特 别 是 在 舞台 灯光 、 目 动 化 、 仪 表 、POS pL. BEZI 
机 、 票 据 打 印 机 、 工 业 标 记 打 印 机 、 半 导体 扩散 炉 等 领域 得 到 广泛 应 用 。 
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图 12-1. 系统 接线 示意 图 
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图 12-2 系统 外 部 接线 示意 图 
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图 12-3 加热 板 原 理 图 


表 12-1 加热 板 器 件 型 号 


















































Imm Quamky | ^ Vale 
Polarized Capacitor( Radial ) 电容 _ 电 解 Cap Poll 35V 
Capacitor( Semiconductor SIM Model) C2 CC2012-0805 Cap Semi 202( 微 发 ) 
Polarized Capacitor( Radial ) C3 电容 电解 Cap Poll 16V 
Polarized Capacitor Radial lev 
Polarized Capacitor( Radial ) C5 电容 电解 Cap Poll 16V 
Capacitor( Semiconductor SIM Model) C6 CC2012-0805 Cap Semi 116 
Capacitr( Semiconductor SIM Model) 100 
Capacitor( Semiconductor SIM Model) C8 CC2012-0805 Cap Semi 110 
Capacitor( Semiconductor SIM Model) C9 CC2012-0805 Cap Semi 1 
Capacitor( Semiconductor SIM Model) C10 CC2012-0805 Cap Semi 1 
Capacitor( Semiconductor SIM Model) C11 CC2012-0805 Cap Semi 1 
Polarized Capacitor Radial 35V 
Capacitor( Semiconductor SIM Model) C13 CC2012-0805 Cap Semi 114 
Default Diode D1 Diode _ M4 Diode 
Default Diode D3 Diode M4 
Potentiometer DRI VR5 1H ZE BHA 
Potentiometer VR5 RPot 
Typical RED GaAs LED DSI 发 光 二 极 管 
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(5X) 
Resistor PT100 RAD-0.1 Res2 i 铂 电 阻 
Resistor R1 CR2012-0805 Res3 1 型 号 : 204 
Resistor | T 
Resistor R3 CR2012-0805 Res3 1 101 
Resistor R4 CR2012-0805 Res3 1 103 
Resistor R5 CR2012-0805 Res3 1 103 
Resistor R6 CR2012-0805 Res3 1 103 
Resistor | ie 
Resistor R8 CR2012-0805 Res3 1 103 
Resistor R9 CR2012-0805 Res3 1 103 
T "T i in 
Resistor CR2012-0805 Res3 1 型 号 : 622 
Te us i son 
Lo Poser Dual Operational Angli EHEETS 


2. 技术 说 明 

1) 每 相 最 大 驱动 硕 电 流 为 1. 0A。 

2) 采用 无 过 电流 专利 技术 。 

3) 采用 国外 进口 电力 电子 元 带 件 。 

4) 可 选择 电流 半 流 。 

5) 细 分 数 可 选 (1 人 2，1A4，1/8)， 对 应 的 微 步 距 角 分 别 为 《0.9/ 一 个 脉冲 、0. 45/ 一 
个 脉冲 、0. 225/ 一 个 脉冲 )。 

6) 所 有 输入 信号 部 经 过 光电 隔离 。 

7) Wr iss f - A0kHz, 

8) HB PLAJA FR RN E SA UR o 

9) 供电 电源 : 直流 12 ~32V (输入 电压 )。 

10) 驱动 带 适 配 电动 机 : 42BYG 系列 步 进 电动 机 。 

11) 驱动 电流 : 每 相 最 大 驱动 硕 电 流 为 1.0A。 

12) 驱动 方法 : THE. 














12.3 具体 实现 


12.3.1 AB-PLC 通信 -Kepserver 
Kepserver 通信 和 软件 用 于 工业 目 动 化 控制 的 数据 交换 ， 下 面 介 绍 Kepserver 和 AB-plc 通 


信 。 
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实例 : AB-ple: ControlLogix L5561 (1756-L61) ， 通 信 软 件 : KepserverEx 4. 0 


配置 KepserverEx 4. 0 通信 软件 。 
1) 打开 通信 软件 KepserverEx 4.0， 如 图 12-4 所 示 。 


< KEPServerEx - [untitled.opf *] (Demo Expires 01:11:51) 
File Edit View Users Tools Help 
npa Bdwmauaes5]orsexoeozuso 
#3 Click to add a channel. [TagName | Address | DataType | ScanRate | Scaling | Description 





A Devices Advanced SE l TT | | 
|Date |rnme |userName | Source | Event | 


e 2010-11-5 10:11:59 Default User KEPServerEx Stopping ControlLogix Ethernet device driver. 








(Clients: 2 Active tags: 0 of 0 





Ready 


Kl 12-4 通信 软件 
2) 添加 Channel, 38384 ff: Channell, ， 如 图 12-5 所 示 。 


New Channel - Identification 
channel name can be from 1 to 256 
characters in length. 


Names can not contain periods, double 
quotations or start with an underscore. 


Channel name: 


Channel 


Cancel | Help | 





图 12-5 Channel name 
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3) 添加 设备 驱动 : ControlLogix Ethernet， 如 图 12-6 所 示 。 


New Channel - Device Driver 


Select the device driver you want to assign to 
the channel. 


The drop-down list below contains the names of 
all the drivers that are installed on your system. 


Device driver: 


ControlLagi« Ethernet 


[ Enable diagnostics 


< Back Cancel | Help | 


K] 12-6 Device diver 





4) 选择 网 络 适 配套 : Default， 如 图 12-7 所 示 。 


New Channel - Network Interface 


This channel is configured to communicate over 
a network. You can select the network adapter 
that the driver should use from the list below. 


Select 'Default' if you want the operating system 
to choose the network adapter for you. 


Network Adapter: 


Default 


Esc 





图 12-7 Network 
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5) 通道 谈 写 优化 : AARE, MA PEREA, WK 12-8 和 图 12-9 所 示 。 


New Channel -Write Optimizations 


ou can control how the server processes writes on 
this channel. Set the optimization method and 
write-to-read duty cycle below. 


Note: Writing only the latest value can affect batch 
processing or the equivalent. 
Optimization Method 


C white all values for all tags 


C Write only latest value for non-boolean tags 


Duty Cycle 
uon [10 -= writes for every 1 read 


| | 











图 12-8 Optimization Method 


New Channel - Optimization Suggestions 


To achieve maximum performance, there are a 
number of optimizations that must be employed 
when designing your server and controller 
application: 


- Establish multiple connections with a single device 
by referencing this device from multiple channels 


- Select the proper Protocol Mode 

- Alias sub-structures 

- Select the proper SOTS 

- Use Logis Arrays whenever possible. 


Click Here For More Information 


Cancel | Help | 





图 12-9 Optimization suggestions 
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通道 配置 完成 ， 配 置 参 数 如 图 12-10 所 示 。 


New Channel - Summary 


If the following information is correct click 'Finish' to 
save the settings for the new channel. 


Name: Channel 
Device Driver: ControlLogix Ethernet 
Diagnostics: Disabled 


Network Adapter: 
Default 


Write Optimization: 
Write only latest value for all tags 
10 writes per read 





Cancel | Help | 


图 12-10 Summary 


6) 在 通道 上 添加 设备 : Devicel ， 如 图 12-11 所 示 。 


New Device - Name 


device name can be from 1 to 256 characters 
in length. 


Names can not contain periods, double 
quotations or start with an underscore. 


Device name: 





Cancel | Help | 





K] 12-11 Name 
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7) 选择 控制 硕 类 型 ControlLogix 5500, ， 如 图 12-12 所 示 。 


New Device - Model 


The device you are defining uses a device 
driver that supports more than one model. The 
list below shows all supported models. 


Select a model that best describes the device 
ou are defining. 


Device model: 


ControlLogis 5500 


< Back Cancel | Help | 


图 12-12 Model 





8) Device ID: 100. 100. 100. 10, 1, 0 

100. 100. 100. 10: 以 太 网 模块 地 址 ; 

l: HLZ; 

0: fif 

格式 : 255.255.255.255, 1, | «Optional Routing Path > | < CPU Slot Or DH + /Control- 
Net Gateway Path > ， 如 图 12-13 所 示 。 


New Device - ID 


The device you are defining may be multidropped as 
part of a network of devices. In order to communicate 
with the device, it must be assigned a unique ID. 


our documentation for the device may refer to this as 
a "Network ID" or "Network Address." 


Device ID: 


[100.100.100.5.1 A 


E) Euren 


图 12-13 ID 





. 298 - PLC Jj Pil 5 jj H] —— 2 và ^8 Micro800 系列 


9) 以 下 参数 上 默认 如 图 12-14, BI 12-15, K 12-16 和 图 12-17 所 示 。 


New Device - Timing 


The device you are defining has communications timing 
parameters that you can configure. 


Connect timeout: IE f^ seconds 


Request timeout: |1000 -= milliseconds 


Fail after |3 p~ successive timeouts 


Inter-request delay: |0 r- milliseconds 


< Back Cancel Help | 





图 12-14 Timing 


New Device - Auto-Demotion 


ou can demote a device for a specific period upon 
communications failures. During this time no read request 
[writes if applicable) will be sent to the device. Demoting a 
failed device will prevent stalling communications with other 
devices on the channel. 


Demote atter BB ”性 SUCCOSSIVe failures 
Demote for 10000 =] milliseconds 


[ Discard write requests during the demotion period 


coca | Hep | 





图 12-15 Auto-Demotion 
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New Device - Database Creation 


The device you are defining has the ability to 
automatically generate a tag database. 


Determine if the device should create a 
database on startup, what action should be 
performed on previously generated tags, group 
to add tags to, and allowing subgroups. 


Startup: [BEES ECRIRE 


Action: [Delete on create ”| 
Add to group: | 


[v Allow automatically generated subgroups 


"HT 





K] 12-16 Database Creation 


New Device - Logix Communications Parameters 


Set the port number and CIP connection timeout. The 
connection will close after this many seconds of 
inactivity. 


Set the block request size for arrays in elements. This is 


the maximum number of elements that can be requested 
in a single transaction. 


Port Number: 


Inactivity Watchdog [32 ”| Seconds 


Array Block Size: 120 Y | Elements 


ox poxzeg 





图 12-17 Logix communication parameters 
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10) 默认 数据 类 型 Float 如 图 12-18, [E] 12-19 和 图 12-20 Birzn 


New Device - Logix Options 


Set the datatype that is to be used as the default 
datatype for tag addressing. Select whether 
performance statistics should be gathered during 
operation. Select the protocol type to be used during 
operation. Consult help documentation. 


Project Options ——— ————— — — — ——4 


Default Type: v 


[ Enable Performance Statistics 





Protocol Options 


Protocol Type: | Physical Non-Blocking Y | 


EE NEN 





图 12-18 ”默认 数据 类 型 


New Device - Lopix Database Settings 
Select the method below by which controller tag's will be 
imported for database creation. 
Database Import Method 


C Create tag database from import file 


Tag Import File: 


Iv Display Descriptions? 


Üptions | Filtering | 
repere 





图 12-19 Logix Database Settings 
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New Device - Summary 


If the following settings are correct click 'Finish' to begin 
using the new device. 


Name: Devicel 
Model: ControlLogix 5500 
ID: 100.100.100.5.1.0 


Connect Timeout: 3 Sec. 
Request Timeout: 1000 ms 
Fail after 3 attempts 
Inter-Hequest Delay: 0 ms 


Auto-Demotion: Disabled 


Tag database startup: Do not generate on startup 
Tag database action: Delete on create 





图 12-20 New Device-Sunnary 


添加 设备 操作 完成 。 
11) 添加 标签 : Click to add a static tag， 如 图 12-21 所 示 。 


= KEPServerEx - [untitled.opf *] (Demo Expires 01:12:19) me) 
File Edit View Users Tools Help 

DéBoeiuose:9e9xe6a2u6o9 

El-P Channeli [Tag Name | Address [DataType |scanRate | Scaling | Description 


m Device1 Click to add a static tag. Tags are not required, but are browsable by OPC clients, 





本 Devices Advanced «i i m «ll 
|Date |rne |userName | Source | Event | 


ti] 2010-11-5 10:01:12 Default User KEPServerEx Siemens 57-200 device driver loaded successfully. 
€ 2010-11-5 10:01:12 Default User KEPServerEx Siemens TCP/IP Unsolicited Ethernet device driver loaded successfully. 
Ready Clients: 2 Active tags: 0 of 0 








K] 12-21 KIPserverEx 


12) 标签 属性 。 


e Name; 中 间 变 量 名 ; 
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e Address; Etli Am. 
标签 添加 完毕 。 如 图 12-22 和 图 12-23 所 示 。 至 此 ，Kepserver 配置 及 上 位 通信 完成 。 


Tag Properties 


General | Scaling | 





m Identification 


Address: [INTNUMBERI -| Z| 
Description: | 


- Data properties 








Li 





Data type: [Short ”| 
Client access: [Read/w'ite ”| 


Scanrate: |100 —, miliseconds 








Ok | Cae || s» | He | 


图 12-22 Tag PropertiesGeneral 





Tag Properties 


General Scaling 


C Linear C Square root 


r Raw Value Range Scaled Value Range —————— ——4 


Data type: Short Data type: [pose z+ 
High: [ UDU High: [1000 
Low: fo 





[ Negate scaled value 








Cancel | Apply 


图 12-23 Tag Properties scaling 





412343 关于 对 步 进 电 动机 和 温度 双 系 统 独立 控制 的 介绍 : 303 - 


12.3.2 CCW 功能 块 指令 介绍 


1. IPIDCONTROLLER 
说 明 : 此 功能 块 是 比例 积分 微分 。 如 图 12-24 所 示 。 参 数 见 表 12-2, 


ATParameters 





K| 12-24 IPIDCONTROLLER 
X122 参数 


参数 参数 类 型 数据 类 型 Ui 明 


功能 块 局 用 
当 EN= 真 时 ， 执 行 函 数 





EN 输入 BOOL 9 
' 当 EN = 假 时 ， 不 执行 函数 
仅 适 用 于 LD 程序 
CER 给 入 流程 值 ， 是 根据 流程 输出 测量 到 的 值 
SetPoint 输入 REAL 设置 点 
馈 信 号 ， 是 让 流程 的 控制 变量 以 
m HA Ta 反馈 信号 ， 是 应 用 于 流程 的 控制 变量 的 值 


例如 ， 反 馈 可 以 为 IPIDCONTROLLER 输出 
PID 控制 器 的 操作 模式 : 

输入 BOOL 。 真 - 控制 器 以 正常 模式 运行 
。 假 - 控制 器 导致 将 R 重 置 为 跟踪 (F-GE) 





值 的 更 改 (“ 真 ”更 改 为 “ 假 ” 或 “ 假 ”更 改 为 “ 真 ") SE 











Initialize 输入 BOOL 在 相应 循环 期 间 控 制 融 消除 任何 比例 增益 。 同 时 还 会 初始 化 Au- 
toTune 序列 
GAIN  PID 请 参见 
Gains IPIDController 的 增益 PID 
GAIN  PID 数据 类 型 
MEE CE" H Auto 和 Initialze X “R” HF, 会 启动 Auto- 
AutoTune BOOL 
Tune 序列 
AT _ Param 请 参见 . ; 
A'TParameters 自动 调节 参数 


AT Param 数据 类 型 
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参数 参数 类 型 数据 类 型 说 Hj 
输出 输出 REAL 来 自控 制 絮 的 输出 值 


AbsoluteError REAL 来 自控 制 器 的 绝对 错误 ( Process-SetPoint) 


( ATWarning) 上 自动 调节 序列 的 警告 
可 能 的 值 为 : 
e0- 没 有 执行 自动 调节 
ATWarnings 输出 DINT e 1 -处 于 自动 调节 模式 
e2- 已 执行 自动 调节 
o -1 -错误 1 输入 目 动 设置 为 “ 真 ” ， 不 可 能 进行 目 动 调节 
e -2- 错 误 2 目 动 调 布 错误 ，ATDynaSet 已 过 期 


在 AutoTune 序列 之 后 计算 的 增益 。 请 参见 GAIN _ PID 数据 类 





OutGains 输出 GAIN _ PID 


pes 





局 用 输出 


ENO 4 
De 仅 适 用 于 LD 程序 





2. GAIN  PID 数据 类 型 
GAIN PID 数据 类 型 见 表 12-3 。 
A123 参数 














参数 数据 类 型 说 明 
作用 类 型 : 
e 真 - 正 回 作 用 〈 输 出 与 误差 沿 同 一 方向 移动 ) 。 也 就 是 说 ， 实 际 的 进程 值 要 大 于 
DirectActing BOOL ”| SetPoint， 并 日 适当 的 控制 器 操作 会 增加 输出 (例如; 降温 ) 
e 假 - 反 回 作 用 〈 输 出 与 误差 沿 相 反方 和 癌 移动 ) 。 也 就 是 说 ， 实 际 的 进程 值 要 大 于 
SetPoint ， 并 且 适 当 的 控制 器 操作 会 降低 输出 〈 例 如 : 加 热 ) 
ProportionalGain REAL PID 的 比例 增益 (> =0. 0001) 
TimeIntegral REAL PID 的 时 间 积 分 值 ( > =0. 0001) 
TimeDerivative REAL PID 的 时 间 微 分 值 ( >0.0) 
DerivativeGain REAL PID 的 微分 增益 〈 >0.0) 








3. AT _ Param 数据 类 型 
AT Param 数据 类 型 见 表 12-4, 
表 12-4 AT Param 数据 类 型 





参数 数据 类 型 说 明 
Load REAL 自动 调节 的 加 载 参数 。 它 是 启动 AutoTune 时 的 输出 值 


Deion 自动 调节 的 偏差 。 这 是 用 于 评估 AutoTune 所 需 噪声 频带 的 标准 偏差 








Step REAL AutoTune 的 步 长 值 。 必 须 大 于 噪声 频带 并 小 于 1/2Load 
ATDynamSet REAL 放弃 自动 调 市 之 前 等 待 的 时 间 (以 秒 为 单位 ) 


指示 在 AutoTune 序列 之 后 是 否 要 将 输出 值 重 置 为 零 : 
ATReset BOOL e 真 - 将 输出 重 置 为 零 
。 假 - 将 输出 保留 为 加 载 值 
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4. IPIDController 操作 详细 信息 
IPIDController 基于 功能 块 见 表 12-5, 
X 12-5 IPIDController 


with A: TE FH ( +/ -1) with A: TE FH (-/-1) 
PG: 比例 增益 áp; TD 


在 图 形 终端 中 ，IPID 面板 可 用 于 IPIDController 功能 块 。 

当 输 入 目 动 为 “ 真 ” 时 ，IPIDController 以 正常 模式 运行 。 当 输入 目 动 为 “ 假 ” 时 ,会 
导致 将 R 重 置 为 跟踪 (F-CE) 。 这 样 会 强制 IPIDController 输出 在 IPIDController 限制 内 跟踪 
反馈， 控制 带 切 换 回 目 动 ， 同 时 输出 不 会 递增 。 

对 于 输入 初始 化 ， 当 AutoTune 为 “ 假 ” 时 ， 从 “ 假 ” 更 改 为 “ 真 ” 或 从 “ 真 ” 更 改 
为 “ 假 ” ， 会 导致 在 相应 循环 期 间 IPIDController 消除 任何 比例 增益 操作 (例如 初始 化 )。 当 
使 用 切换 功能 块 对 SetPoint 进行 更 改 时 ， 您 可 以 使 用 此 进程 来 防止 增加 输出 。 

要 运行 AutoTune 序列 ， 必 须 完 成 输入 ATParameters。 必 须根 据 进 程 和 所 设置 的 Deriva- 
tiveGain， 来 设置 输入 增益 和 DirectActing 参数 OMAN 0. 1) AutoTune 序列 从 以 下 序列 开始 : 

1) 将 输入 初始 化 设置 为 “ 真 ”。 

2) 将 输入 目 动 调 市 设置 为 “ 丰 ”。 

3) 将 输入 初始 化 更 改 为 “ 假 ”。 

4) iT. ELS ATWarning 更 改 为 2。 

5) 将 输出 OutGains 的 值 传输 至 输入 增益 。 

要 完成 调 广 ， 可 性 能 需要 某 些微 调 ， 上 有 具体 取决 于 进程 和 需求 。 当 将 TimeDerivative 设置 
为 0.0 时 ，IPIDController 会 强制 DerivativeGain 设置 为 1.0， 然 后 作为 PI 控制 颖 进行 工作 。 
有 反馈 电路 如 图 12-25 所 示 。 














© . 
十 





1 
: T;5-4] F 
Absolute Value l 


Auto 


> 


Initialize I 
AE 


图 12-25 反馈 电路 
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5. IPIDCONTROLLER 功能 块 语言 示例 
1) 功能 块 图 (FBD), ， 如 图 12-26 所 示 。 





图 12-26 IPIDCONTROLLER 功能 块 


2) 梯形 图 (LD), ， 如 图 12-27 HR. 





图 12-27 IPIDCONTROLLER 梯形 图 


3) 结构 化 文本 CST) 
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IPIDCONTROLLER 1í(pro, sp, fb, auto, init, gains, autotune, atp, em); 
output := IPIDCONTROLLER 1.Output; 

ae := IPIDCONTROLLER 1.ÀbsoluteError; 

atw := IPIDCONTROLLER 1.AÀTWarning: 

og := IPIDCONTROLLER 1.0utGains; 


T 
2 
3 
4 
5; 


IPIDCONTROLLER 1 
void IPIDCONTROLLER 1(REAL Process, REAL SetPoint, REAL FeedBack, BOOL Auto, BOOL Initialize, GAIN PID Gains, BOOL AutoTune, AT. PARAM ATParameters, DINT ErrorMode) 





Type : IPIDCONTROLLER, Proportional Integral Derivative, 


( x 与 之 等 效 的 ST， IPIDControllerl 是 IPIDController 块 的 实例 * ) 
IPIDControllerl (Proc, 

SP. 

FBK, 

Auto, 

Init, 

G h, 

A Tune, 

A  TunePar, 

Err ) ; 

Out process; -IPIDControllerl. Output ; 

A Tune _ Warn; -IPIDControllerl. ATWarning ; 
Gain Out; -IPIDControllerl. OutGains ; 

结 末 如 图 12-28 所 示 。 


回回 四 


-Micro81 * * 


10.0 

15.0 
LowLimit 5.0 
Hysteresis alue 2.0 





+ LIM ALRM 1 
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12.3.3 IPID 参数 整定 


1. 自 整 定 设置 过 程 

Initialize 设置 为 1; 

Autotune 设置 为 1: 

等 待 Process 值 达 到 设 定 值 Setpoint; 

把 Intialize 设置 为 0; 

等 ATWarning 变 为 2， 在 outgain 中 即 可 获得 IPID 参数 。 

2. 自 整 定 参数 ( 见 图 12-29) 设置 以 及 意义 

1) LOAD, ÆA HERR CV 值 ， 在 目 整定 过 程 中 保持 CV 不 动 。LOAD =6 就 是 说 目 整 
定 始 时 ，CV =6 直到 自 整 定 完 成 。 





图 12-29 HRES% 


2) Deviation 是 噪声 的 3 倍 ， 例 如 : 控制 温度 时 候 , 不 是 CV (AO) 引起 的 温度 变化 就 
叫 噪 声 。 

3) Step 是 日 整定 阶 距 的 值 ， 例 如 温度 上 升 2 度 ,可 以 设 2, 最 多 < (1/2) *6 (load 
值 ) 。 

4) ATDynaSet 是 实际 日 整定 完成 需要 的 时 间 ， 时 间 越 长 ， 目 整定 参数 越 好 ， 控 制 越 精 
准 ， 目 整定 时 间 尽 量 保持 在 10 分 钟 以 上 。 

3. 实际 PID 参数 值 ( 见 图 12-30) 





图 12-30 实际 PID 参数 值 
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1) 功能 块 MOTOR control, 4H[&| 12-31 所 示 。 








star TONOFF 1G 
Q 


r-T-/ 





图 12-31 功能 块 MOTOR control 
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2) 功能 块 change  TtoD, ， 如 图 12-32 所 示 。 





图 12-32 ”功能 块 change _TtoD 


3) 功能 块 change DtoV， 如 图 12-33 所 示 。 
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图 12-33 ”功能 块 change _DtoV 


12.4 习题 


.| 


A 
H 


n] EZ EH SLT TCE, 
. RIX PID 的 工作 原理 及 参数 调 市 。 
通过 PID 向 导 ， 编 写 保持 加 热 温 度 为 一 设 定 值 的 控制 程序 。 


. 通 
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13.1 Micro8S0 扩展 式 VO 设置 及 组 态 


13.1.1 添加 扩展 式 O 


Micro850 挫 载 太 二 小 马 的 功能 性 插件 和 扩展 WO 模块 ， 并 采用 可 拆 凶 端子 块 设计 ， 适 用 
于 需要 更 高 密度 和 更 高 精度 的 模拟 量 和 数字 量 L/O. 的 大 型 单机 应 用 项 目 (与 Micro830 控制 
WHEEL). EFLI 4 个 Micro850 扩展 O 模块 配合 Micro850 扩展 L/O 模块 ，48 sidus 
最 大 可 扩展 到 132 个 数字 量 IO 点 。 

当 在 CC (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 中 运行 “检测 ”功能 时 ， 扩 展 的 VO 模块 就 会 目 动 
添加 到 项 目 中 。 在 已 建立 的 Micro850 控制 着 中 添加 一 个 VO 扩展 式 模 块 ， 可 以 按照 以 下 步 
又 进行 : 

1) 在 项 目 管理 名 窗口 中 ， 右 击 Micro850 并 单 击 打开 ， 就 会 出 现 Micro850 控制 仑 编辑 页 
面 ， 如 图 13-1 所 示 。 


Micro850 
Micro850 











下 载 上 传 mm C 








: 2085-IFA 


24 2085-IF8 


E 2085-IM8 





Z4 2085-IQ16 


2085-1Q32T 


= 2085-OAB8 


24 2085-OB16 


= 2085-OF4 


Z4 2085-OV16 





— $5 2085-Ow16 


E 2085-OW8 


L 
| — 2085-IRTA 


图 13-1  Micro850 控制 器 设置 
2) 在 CCW (一 体 化 编程 组 态 软件 ) 软件 窗口 最 右边 的 设备 工具 箱 中 选择 扩展 模块 文 
件 夹 ， 模 块 选择 如 图 13-2 所 示 。 
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i | 
A 
C'rtttttttttttitti 











2085-IQ32T z 2 | 
2085-IF4 2085-0516 2085-IRTÀ 


图 13-2 ”添加 扩展 IO 端子 


3) 点 击 并 拖 动 2085-IQ32T 放 在 控制 硕 右 边 的 第 一 个 扩展 槽 中 ,4 个 蓝 色 的 槽 表示 可 以 


用 来 安放 LO 扩展 模块 的 槽 口 。 局 -扩展 模块 


4) 设备 工具 箱 中 依次 拖 动 2085-IF4、 2085-IQ32T| 
2085-0B16 , 2085-IRTA 放 在 扩展 覃 的 2、3、 3s 
4 S48 E. : 

注意 ，2085-IO32T 模块 本 身 不 带 接线 3 


口 ， 所 以 这 里 提供 有 3 种 接线 方式 : 第 一 种 | 39 
是 用 40 针 连 接线 连接 到 端子 排 接线 ; 第 二 |  ” 
种 是 使 用 AB 1492 连接 电缆 引线 ; 第 三 种 是 ”一通 


使 用 AB 1492 连接 电缆 连接 到 端子 排 上 。 5 2085-OB16 
扩展 模块 组 态 属性 如 图 13-3 所 示 。 点 击 一 常规 

扩展 模块 ， 可 以 看 到 刚刚 添加 的 每 个 扩展 I E 

0 设备 的 详情 。 点 击 配置 ， 可 以 观察 默认 组 

态 属性 。 


13.1.2 编辑 扩展 IO 组 态 


在 控制 带 下 方 我 们 可 以 对 扩展 模块 的 肖 规 属性 进行 默认 的 编辑 和 组 态 。 
1) 选择 想 要 组 态 的 O 扩展 设备 。 扩 展 模块 详细 情况 如 图 134 所 示 。 





图 13-3 扩展 模块 默认 组 态 属 性 


T 2085-1Q327 - 配置 
由 - 播 件 模块 
日 -扩展 模块 输入 关 到 开 开 到 关 
EEC 
iE wo Em s) (m) 
eas Ge (m3 
unn — (m 3 — (5m 3 
24 到 31 2ms Y 8 ms Y 








图 134 扩展 模块 配置 
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2) 单 击 配置 ， 根 据 要 求 和 应 用 来 编辑 模块 和 通道 的 属性 。 下 一 步 为 扩展 模块 的 组 态 属 

性 。 

在 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 中 交流 输入 模块 2085-IA8 和 2085-IM8 对 用 户 来 说 只 
是 普通 设备 的 功能 ， 没 有 组 态 信 息 ， 如 图 13-5 所 示 。 








2085-IA8 - 常规 2085-IM8 - 常规 
供应 商 ID: Allen-Bradley 供应 商 ID: Allen-Bradley 
描述 : 8 通道 120 V AC 输入 模块 描述 : 8 通道 240 V AC 输入 模块 
产品 类 型 : 离散 1/0 产品 类 型 : Bm 1/0 
版 本 3.001 版 本 : 3.001 
a) b) 
2085-IF4 - 通道 0 
启用 通道 
最 小 到 最 大 [14mA 到 20mm v .| 工程 单位 vv 
输入 范围 EL Fe 数据 格式 :| 工程 单位 | 
输入 过 滤器 (50/50Hz 抑 制 v 
警报 限制 
E 上 限 警 报 上 限 21.000- 
7| 上 限 警 报 20.000] mA 
Iv| 下 限 警报 4000 全 mA 
[7] 下 限 警报 下 限 3.200: 
恢复 默认 值 
c) 





图 13-5 ”模拟 量 模块 设置 
a) 2085-IA8 设备 功能 b) 2085-IM8 设备 功能 c) 2085-IF4 组 态 属 性 
对 于 2085-IF4 和 2085-IF8 这 两 个 模拟 输入 模块 ， 可 以 对 以 下 属性 进行 设 定 ， 例 如 输入 
范围 、 数 据 格式 、 滤 波 以 及 每 个 通道 的 报警 限 值 。 
2085-IF4 和 2085-IF8 的 组 态 参 数 见 表 13-1, 
表 13-1 2085-IF4 和 2085-IF8 组 态 参 数 








组 态 属性 操作 内 容 描述 
重 过 复 选 框 使 能 或 者 不 使 能 一 个 通道 ， 默 认 每 
启用 通道 选择 或 者 不 选择 复 选 框 ， 默 认 选 择 ana DE HUNE 
个 通道 使 能 
选择 的 输入 范围 包括 ; 


设置 每 个 通道 的 输入 模式 ,不 是 电流 就 是 电 


最 大 -最 小 输入 范围 e0 ~20mA PER 
压 ， 电 流 一 般 设 为 默认 模式 


e 4 —-20mA 
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组 态 属性 操作 内 容 j 述 





e —10-10V 
最 大 -最 小 输入 范围 eO 10V 
AUEN 4 -20mA (电流 ) 
有 效 值 包括 : 
e 原始 /比例 数据 
数据 格式 e 工程 单位 
e Hr Eos Rs] 
默认 值 为 “工程 单位 ” 
有 效 值 包括 : 
o TEILE AN 
e2 点 移动 平均 值 
OMNI SET e 4 点 移动 平均 值 
e 8 点 移动 平均 值 
e 50/60Hz 抑制 
默认 值 为 “50A60Hz 抑制 ” 
通过 复 选 框 可 以 使 能 报警 。 软 认 上 下 限 和 警报 | ” 当 模 块 超过 每 个 通道 所 组 态 的 上 下 限 ， 过 程 状 
上 限 是 不 工作 的 态 报 党 束 会 局 动 


设置 每 个 通道 的 输入 模式 , 不 是 电流 就 是 电 
压 ， 电 流 一 般 设 为 默认 模式 


























上 限 警 报 下 限 警 报 





IQ32T 组 态 属 性 如 图 13-6 所 示 。 


2085-IQ32T - 配置 


输入 关 到 开 开 到 关 


16 到 | 23 [zms |  -] 


图 13-6 1Q32T 组 态 属性 


这 两 个 模块 分 别 是 16 和 32 通道 的 直流 输入 模块 ， 可 以 分 别 设 定 关 到 开 和 开 到 关 的 范 
围 。 模 块 选择 时 间 见 表 13-2. 

2085-OV16、2085-OB16、2085-OW16 2085-OA8, 、2085-OW8 这 5 个 模块 均 为 输出 模 
块 ， 并 且 用 户 可 以 在 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 中 获得 它们 设备 的 具体 信息 。 在 CCW 
(一 体 化 编程 组 态 软件 ) 软件 里 没有 这 些 模块 的 用 户 配置 页 面 。2085-OF4 和 2085-IRT4 的 配 
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置 页 面 如 图 13-7 和 图 13-8 所 示 。 
表 13-2 16 和 32 通道 的 直流 输入 模块 























字段 说 HH fü 
输入 -组 有 效 值 包括 : 
(0 ~7) 8. Oms 
(8-15) 4. Oms 
(16 ~23) 2. 0ms 
"s 输入 组 的 “ 关 - 开 ”和 “ 开 - 关 ” 参 数 。 从 外 部 输入 电压 i 
达到 开 或 关 状 态 到 2085-IQ32 T 模块 识别 到 这 一 状态 变化 所 "m 
.5ms 
经 过 的 时 间 。 注 意 : 由 于 梯形 执行 和 底板 活动 ， 控 制 右 将 
具有 额外 的 延迟 UR 
Oms 
默认 值 为 : 
关 - 开 -2. Oms 
开 - 关 -8. 0ms 
2085-OF4 - 通道 0 
[^] 启用 通道 
ne |4 mA 8j 20 mA 数据 格式 : | 工程 单位 ~ 
趣 出 范围 警报 触发 
高 钳 值 | 20.000| : | mA AHA 
[| 最 大 输出 值 
低 于 范围 警报 触发 
低 钳 (Bü | = 二 二 4.000 mA | 低 钳 值 
| 最 小 输出 值 
[ ] 上 锁 和 未 上 锁 警 报 
图 13-7 2085-OF4 配置 页 面 
2085-IRT4 - 通道 0 
— — ER 
单位 : C - 过 滤器 频率 (-3db) 4 
RTD 布线 类 型 2 配 线 X ara HE NN | 两 者 








2 ERRA | z] 
n cm | 0.00(—] ohm “打开 电路 响应 : | 增加 
数据 格式 


恢复 于 i 


图 13-8 2085-IRT4 配置 页 面 
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2085-OFA4 是 模拟 量 输出 模块 ， 可 以 设 定 它 的 输出 单元 、 最 小 到 最 大 的 输出 范围 、 高 钳 


位 和 低 钳 位 的 值 以 及 超 量 程 和 从 量程 值 。208$-OF4 的 组 态 人 参数 见 表 13-3, 
表 13-3 2085-OF4 组 态 参数 


组 态 属 性 具体 操作 i 述 
通过 复 选 ee EN 














局 用 通道 选择 或 者 取消 复 选 框 ， 默 认 不 选择 认 状 态 下 ， 每 个 通道 不 工作 
有 效 值 包括 : 
e( -20mA 
"TP e 4 ~ 20mA 
最 小 到 最 大 输出 范围 — T 
e( —-10V 


SAI HJ 4 ~20mA (电流 ) 


有 效 值 包括 : 

e 原始 /比例 数据 
数据 格式 e 工程 单位 

e 百分比 范围 

默认 值 为 “工程 单位 ” 


es 点 击 复 选 框 以 便 键 入 高 钳 位 值 一 旦 模块 的 高 低 钳 位 被 设 定 ， 任 何 来 自控 制 的 
数据 ， 如 果 超 出 了 钳 位 设 定 ， 就 会 启动 相应 的 警 
低 钳 位 值 点 击 复 选 框 以 便 键 入 低 钳 位 值 报 ， 并 且 将 输出 值 转化 为 相应 错位 值 





如 打开 通 并 键入 一 个 高 错位 的 值 ， 可 以 通过 

超出 范围 警报 触发 | 警报 来 检查 高 钳 位 值 ， 如 果 为 开通 高 钳 位 值 ， 

可 以 通过 和 警报 来 检查 最 大 输出 值 

上 锁 和 未 上 锁 和 警报 单 击 锁定 在 设置 位 置 上 检查 框 以 便 锁 住 警报 

















对 于 RTD 和 热电 偶 扩 展 IO 2085-IRI4， 可 以 为 任意 通道 设 定 传 感 硕 类 型 、 数 据 格 式 、 


温度 单元 和 其 他 属性 。2085-IRT4 的 组 态 参数 见 表 13-4. 
表 13-4 2085-IRTA 的 组 态 参数 





Es 
x5 





组 态 属性 具体 操作 V 
局 用 通过 单 击 使 能 按钮 个 参数 可 以 使 特定 的 通道 运行 


从 以 下 的 选项 中 选择 : 

100W 41385 200W 41385 
100W 413916 200W 413916 
100W £618 200W £8 618 
120W 8:672. — 10W 4 427 
0-500 Q 0 ~ 100mV 


热电 偶 B 热电 偶 c 

dup fi E TUBIS J 

ABS K 热电 偶 TXK/XK (L) 
热电 偶 N 热电 偶 R 

热电 偶 s 热电 偶 T 

AUEN “WE K” 
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(5X) 
单位 为 每 个 通道 设 定 温度 的 单位 
有 效 值 包 括 : 2 线 , 3 线 , 4 线 通道 x 的 配 线 类 型 。 仅 当 通道 的 传感器 类 型 为 RID 





RTD 布线 类 型 





默认 值 为 “2 R” 或 (0-5000) 时 此 参数 才 可 用 
2 线 电缆 的 指定 电缆 电阻 。 当 RTD 2 线 电缆 电阻 值 小 


于 输入 值 时 ， 则 每 次 读 取 时 将 从 输入 值 中 扣 减 。 当 该 值 
RTD 2 配 线 电缆 xa 
un 0. 0 «500. 000 大 于 输入 值 时 ， 低 于 范围 或 打开 状态 位 将 设置 为 (1) 。 


特 要 配置 导线 电阻 ， 传 感 器 类 型 必须 为 RTD 或 (0 ~ 
5000) , J£ H. RTD 布线 类 型 必须 为 2 线 
有 效 值 包括 : 原始 /比例 ， 工 程 单位 xl, 
数据 格式 工程 单位 x10， 百 分 比 范 围 默认 值 为 “工程 
单位 x1” 





有 效 值 包括 : 4ms, 8ms, 16ms, 32ms, 
40ms，48ms，60ms，101ms，120ms，1600ms ， 
200ms，240ms，320ms，480ms。 默 认 值 为 
120ms 


JE Cie SE r TR] 


只 读 。 可 能 的 值 包括 : 114, 60, 30, 14, 


TE 12, 9.4, 8.0, 4.7, 4.0, 3.0, 2.4, 2.0, 
UE UR dis SE IIR 


1.5, 1.0 
AMEN 4. 0Hz 





有 效 值 包括 : 均 抑制 ， 均 不 抑制 ， 仪 50、 


50/60Hz 噪声 | 
ATE 仅 560。 默认 值 为 “ 均 抑 制 ， 


通道 x 的 开路 响应 。 当 输入 通道 中 的 连接 打开 时 ， 系 
统 将 在 输入 变量 IO _ Xx AI yy 中 设置 定义 的 值 。 
HER PL 有 效 值 包括 : 升级 ， 降 级 ， 保 留 上 次 状 | “升级 和 降级 ”可 根据 选择 的 输入 传感器 类 型 和 数据 格 

态 ， 归 零 。 认 值 为 “升级 ” 式 设置 最 大 值 或 最 小 值 。 “保留 上 次 状态 ”可 在 输入 打 
开 故 障 之 前 设置 上 一 个 良好 的 输入 值 。“ 归 零 ” 可 在 输 
入 通道 打开 时 将 值 设 置 为 0 














13.1.3 删除 和 更 换 扩 展 IO 组 态 


通过 之 前 的 操作 ， 可 以 删除 槽 2 SUE 3 的 2085-IF4 和 2085-0B16。 然 后 ， 相 应 地 用 
2085-OW16 和 2085-IQ32T 模块 分 别 答 换 到 槽 口 2、3。 操 作 如 下 : 

1) 在 主 窗 口 的 控制 锅 图 像 上 ， 右 键 单 击 模块 2085-IF4 并 且 单 击 删除 ， 如 图 13-9 所 示 。 

2) 在 出 现 的 对 话 框 中 选择 “ 否 ”。 出 现 图 13-10 所 示 。 同 时 ,按照 此 操作 删除 2085- 
1F4, 


3) 然后 ， 在 空 槽 中 〈 槽 2) ， 右 键 单 击 添加 2085-0W16。 然 后 ， 同 理 在 槽 3 中 添加 上 
2085-IQ32T。 


提示 : 也 可 以 通过 设备 工具 箱 中 的 扩展 模块 进行 删除 和 符 换 扩 展 LOBO. 
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图 13-10 ”删除 扩展 模块 


13.2 Kinetix 3 伺服 驱动 器 及 控制 设计 


13.2.1 Kinetix 集成 运动 控制 


Kinetix 集成 运动 控制 产品 是 Rockwell Automation 集成 染 构 系统 的 组 成 部 分 。 集 成 涤 构 系 
统 将 大 量 高 性 能 产品 融合 在 一 起 ， 这 些 产 品 均 已 集成 到 RsLogix 5000 软件 中 ， 因 而 可 以 大 大 
简化 并 增强 机 需 的 设计 、 操 作 和 维护 工作 。 

基于 EtherNet/IP 网 络 的 集成 运动 控制 采用 来 目 ODVA 的 CIP 运动 控制 和 CIP 同步 技术 ， 
所 有 功能 均 基 于 通用 工业 协议 (CP) 构建 。 符 合 全球 标 准 ， 有 助 于 确保 一 致 性 和 互 用 性 。 
首 助 示 经 修改 的 标准 EtherNet 网 络 ， 您 能 够 高 效 地 管理 实时 控制 与 信息 流 ， 从 而 更 好 地 实现 
全 最 优化 ， 做 出 更 明智 的 决策 以 及 获得 更 出 色 的 业务 绩效 。 驱 动 前 、LO 及 其 他 Ether- 
Net/IP 莱 容 设备 之 间 的 时 间 同 步 性 能 有 助 于 满足 最 具 挑 战 的 应 用 有 要求。 

基于 串 行 实时 通信 系统 (SERCOS) 的 集成 运动 控制 是 一 种 采用 具有 抗 干扰 性 的 光线 的 
控制 疮 / 驱动 接 口 。 控 制 靖 和 驱动 套 之 间 使 用 单个 光纤 环 网 作为 唯一 接口 。 它 代 蔡 了 成 本 
高 昂 的 命令 与 反馈 接线 ， 可 有 效 缩短 安装 时 间 并 降低 接线 成 本 。 可 通过 SERCOS 接口 提供 高 
级 诊断 功能 和 过 程 报 告 ， 如 图 13-11 所 示 。 
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图 13-11 Kinetix 集成 运动 控制 


借助 Kinetix 集成 运动 控制 ， 您 可 实现 Allen-BradleyLogix 控制 器 ( ControlLogix, Com- 
pactLogix 和 Micro 系列 ) 、 高 性 能 网 络 (EtherNet/IP 和 SERCOS) 与 大 量 Allen-Bradley 交流 
和 伺服 驱动 带 、 直 线 电 动机 和 旋转 电动 机 以 及 线性 执行 器 选 件 之 间 的 无 缝 集成， 享受 它们 带 
来 的 便利 。RLogix 5000 软件 提供 了 大 量 的 成 套 局 级 运动 控制 工具 ， 可 提供 编程 、 组 态 、 调 
试 、 诊 断 和 维护 支持 。 采 用 基于 产品 目录 号 的 组 态 方式 ， 使 得 运动 控制 系统 的 调试 变 得 更 加 
快捷 人 简单， 为 外 ， 还 有 内 容 丰 是 的 运动 控制 指令 库 ， 能 够 为 各 种 应 用 提供 所 需 的 功能 。 

Kinetix 集成 运动 控制 系统 包含 多 种 伺服 驱动 硕 、 电 动机 和 执行 项 系列 产品 ， 可 用 于 单 
轴 有 和 多 轴 应 用 。 这 些 系统 包括 : 

1) 伺服 驱动 带 ， 功 率 范 围 介 于 50 -149kW 之 间 。 

2) 可 选 的 SERCOS 接口 或 EtherNet/IP 网 络 。 

3) 各 种 旋转 电动 机 、 旋 转 式 下 接 驱 动 电动 机 、 下 线 电 动机 和 线性 执行 右 / 和 直线 运动 平 














路 


-电动 机 可 提供 最 低 0. 10N -m (0.8$lb * in), R&B 955N - m (84521b * in) 的 连续 转 
AB o 
-线性 执行 妖 可 提供 最 高 4，679N (33001b) 的 峰值 力 。 
4) 采用 智能 电动 机 技术 ， 可 实现 目 动 电动 机 识别 ,便于 快速 实施 配置 和 调试 。 
5) 使 用 单个 软件 包 RLogix 5000 提供 驱动 名 配置 、 编 程 、 调 试 、 诊 断 和 维护 全 套 支 





6) 具备 强大 的 在 线 运 动 控制 工具 ， 包 括 实时 数据 趋势 、 图 形 化 的 PCAM 和 TCAM 曲线 
编辑 从、 目 动 和 手动 传动 参数 整定 以 及 高 级 驱动 天 诊断 功能 。 

7) 采用 日 动 设备 更 换 (ADR) BOR, KIK ar FA SIL TAA 188 H3] BI dRS RI HI o 

8) 全 面 的 运动 控制 应 用 测量 工具 -Motion Analyzer 软件 ， 用 于 Kinetix 运动 控制 系统 的 分 
析 、 优 化 、 选 型 及 验证 。 


13. 2.2 Kinetix 3 伺服 驱动 器 


AB 公司 的 伺服 驱动 套 包 括 多 种 型 号 ， 根 据 控制 的 伺服 设备 的 要 求 进行 相应 的 选 型 ， 这 
里 就 不 一 一 介绍 了 。 这 里 主要 问 大 家 介绍 Kinetix 3 伺服 驱动 硕 ， 如 图 13-12 所 示 。 
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罗 殉 韦 尔 自动 化 现在 为 小 型 机 各 应 用 提供 运动 控制 解决 方案 。Kinetix 3 系列 伺服 驱动 需 
可 以 为 复杂 程度 不 太 高 的 应 用 提供 相应 级 别 的 伺服 控制 。 驱 动 硕 紧凑 的 设计 ， 使 它 成 为 所 雷 
功率 小 于 1. 5kW， 瞬 时 转 矩 在 12.55 N-m 以 下 的 小 型 机 需 的 理想 选择 。 

Kinetix 3 JJ] d BJ rea KH. 42 H AY D RE B3 TE TE 2 D 21 3 
制 、 先 进 的 目 整 定 、 更 短 的 稳定 时 间 和 索引 功能 。 此 驱动 
ds n3 3f Modbus 或 其 数字 量 输 入 对 64 个 预 设 位 置 进行 过 
引 定位 。 

还 可 以 使 用 UltraWare 轻松 对 Kinetix 3 进行 组 态 ，U1]- 
traWare 是 一 蒜 可 在 因特网 上 下 载 的 免费 软件 ， 它 是 Kinetix 
加 速 着 工具 包 的 一 部 分 ， 用 于 加 速 诊断 过 程 。 利 用 它 可 以 
一 次 组 态 多 个 轴 ， 还 可 以 整理 参数 和 设置 ， 它 包含 一 个 内 
"ias. HILL MUR RD AES o 

进一步 简化 组 态 过 程 ， 可 以 通过 使 用 TL-Series “旋转 
电动 机 、TL-Series” 线 性 执行 器 、LDL-Series “和 LDC-Seri- 
es” 直 线 电 动机 的 自动 电动 机 识别 功能 。 图 13-12 Kinetix 3 伺服 驱动 器 

1. 特点 和 益处 

Allen-Bradley Kinetix 3 系列 伺服 张 动 硕 是 经 济 实用 的 解决 方案 ， 可 以 极 大 地 人 简化 客户 的 
伺服 应 用 过 程 。Kinetix 3 的 一 些 主要 属性 包括 : 

(1) 恰当 的 成 本 ,恰当 的 功能 

e 通过 申 行 通信 或 数字 量 IO ， 最 多 对 64 点 位 置 进行 索引 定位 ; 

e 灵活 的 控制 命令 接口 ， 可 以 通过 数字 量 或 模拟 量 V0, Modbus-RTU 的 脉冲 串 。 

(2) 调试 简单 

e 包括 两 个 可 以 当 驱 动 带 在 线 时 进行 目 动 调 市 的 目 适 应 隐 波 滤波 种， 从 而 消除 有 害 共振 
和 抖动 ; 

e 目 动 识别 电动 机 和 设置 增益 ， 人 简化 了 起 动 过 程 ， 有 助 于 达到 最 佳 效果 ; 

(3) 易于 使 用 和 维护 

e Modbus-RTU 串 行 通信 可 以 实现 在 运行 期 间 通 过 控制 带 或 HMI 更改 驱动 带 参 数 的 功 
有 BE; 

e 参数 被 归 类 ， 并 赋予 简明 易 懂 的 名 字 和 默认 值 ， 让 客户 享受 真正 的 即 插 即 用 体验 ; 

e 使 用 免费 软件 工具 UltraWare 轻松 对 驱动 器 进行 组 态 ， 并 可 以 复制 组 态 参 数 。 

2. 行业 和 应 用 

Kinetix 3 驱动 带 非 党 适合 低 轴 数 机 备 。 这 球 新 型 驱动 带 提 供 的 输出 功率 可 低 至 50W， 允 
许 您 根据 实际 功率 要 求 定制 机 右 中 的 轴 数 ， 这 样 可 以 最 大 限度 地 减 小 系统 尺寸 和 降低 成 本 。 
由 于 体积 小 且 功 率 范 围 较 低 ， 这 些 继 动 硕 的 适用 面 非常 广泛 ， 包 括 : 

e 上 辐 鞭 有 成型、 填充 和 密封 ; 
。 索 引 定位 工作 人 台 ; 

e 实验 室 目 动 化 设备 ; 

e 医疗 技术 和 制造 ; 

e X PH FA QU BLUR ER ; 
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e 轻工业 制造 ; 

e m BC; 

e 半导体 处 理 。 

将 Kinetix 3 元 器 件 体 服 驱 动 咒 应 用 到 “核心 控制 单元 ”解决 方案 时 ， 核 心 控制 单元 构 
件 (CCBB) 会 为 使 用 提供 更 多 便利 。CCBB 提供 CAD 图 、 电 气 设 计 图 、 物 料 清 单 、 示 例 代 
但 以 及 已 开发 好 的 操作 员 界 面 。CCBB 构件 除 参数 备份 和 参数 恢复 功能 外 ， 还 具有 诊断 功 
能 。CCBB 可 帮助 简化 伺服 解决 方案 的 应 用 。 

Kinetix 3 的 构件 包含 Micro850 fas, PVC 操作 员 界 面 和 TL 系列 电动 机 ， 通 过 Modb- 
us-RTU 实现 对 最 多 三 个 轴 执 行 索 引 定位 控制 的 功能 。 

3. 兼容 的 电动 机 和 执行 器 

旋转 电动 机 : 

TL 系列 

直线 电动 机 : 

LDC 系列 铁心 型 

LCL 系列 无 铁心 型 

TL 系列 电动 所 

提供 电 统 和 附件 ， 可 以 轻松 地 将 电动 机 连接 到 Kinetix 3 驱动 器 。 

4. 产品 技术 参数 
































见 表 13-5。 
R 13-5 产品 技术 参数 
2071- APO API1 AP2 APA AP8 A10 A15 
交流 输入 电压 170 ~264VAC@ 47 ~63Hz 
连续 功率 输出 AW 50 100 200 400 800 1000 1500 
连续 输入 电流 /Arms 1. 30 2. 38 3. 68 7. 14 10. 82/6. 25 8. 75 12. 37 
连续 输出 电流 /Arms 0. 6 1.1 1.7 3.3 5.0 7.0 9.9 
峰值 输出 电流 /Arms 1.8 3.3 5.1 9.9 15.0 21.0 29.7 
A ELO KI /W 70 
10 个 可 分 配 光 电 隔 离 数字 量 输入 、6 个 可 分 配 光 电 隔 离 数 字 量 输 
Wa LO 出 、2 个 模拟 量 输 出 、1 个 模拟 速度 命令 输入 、1 个 模拟 电流 命令 输 
入 
ee 模拟 电流 、 模 拟 速 度 、 位 置 跟随 、 脉 冲 串 、 预 置 速度 、 内 部 定位 
控制 模式 
控制 (索引 ) 
50 x 155 50 x 155 50 x155 58 x155 81 x155 81 x155 81 x155 
RSFCW xH, mm) (1.97 x (1.97 x (1.97 x (2.28 x (3.19 x (3.19 x (3.19 x 
6. 10in) 6. 10in) 6. 10in) 6. 10in) 6. 10in) 6. 10in) 6. 10in) 
深度 /mm 141(5. 55 in) 141(5. 55 in) 141(5. 55 in) |141(5. 55 in) 186(7.32 in) |186(7. 32 in)|186(7. 32 in) 
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(2) 
2071- APO API AP2 AP4 AP8 AIO A15 
系统 连续 扭矩 /N +m 0. 15 0. 28 0. 56 1.04 2. 06 2. 43 4. 88 











反馈 电缆 2090 DANFCT Sx x ( x x 以 米 为 单位 的 长 度 ) 
电源 电缆 2090 PT 168 x x ( x Xx 以 米 为 单位 的 长 度 ) 





5. 通信 和 控制 模式 
Modbus-RTU: 


e 则 级 诊断 和 控制 ， 包 括 索 引 定 位 和 预 置 速度 命令 醒 式 ; 
e 用 于 在 形成 菊花 链 时 使 接线 更 容易 的 两 个 串口 插座 ; 


e 可 以 使 用 示例 代码 用 户 VO 控制 ; 
。 简单 旦 经 济 实用 ; 
e 无 需 上 位 伺服 脉冲 模块 ; 





e 9 可 下 接 使 用 传 感 帮 触发 索引 定位 或 预 置 速度 ; 


e 文 持 模 拟 控 制 和 脉冲 串 控 制 ; 
用 户 Vo 控制 : 

e 简单 且 经 济 实用 ; 

e 无 需 上 位 伺服 脉冲 模块 ; 





e 9 可 下 接 使 用 传 感 融 触发 索引 定位 或 预 置 速度 ; 


e 文 持 模 拟 控 制 和 脉冲 串 控 制 。 
13.2.3 Micro850 中 参数 设置 





随 看 全 数字 式 交 流 伺 服 系统 的 出 现 ， 交 流 伺服 电动 机 也 越 来 越 多 地 应 用 于 数字 控制 系统 
中 。 为 了 适应 数字 控制 的 发 展 趋势 ， 运 动 控制 系统 中 大 多 采用 全 数字 式 交 流 伺服 电动 机 作为 
执行 电动 机 。 如 图 13-13 所 示 。 在 控制 方式 上 用 脉冲 串 和 方 品 信号 实现 。 


一 般 伺服 都 有 三 种 控制 方式 : 速度 控制 方 
式 ， 转 矩 控制 方式 ， 位 置 控制 方式 。 

速度 控制 和 转 矩 控制 都 是 用 模拟 量 来 控制 
的 。 位 置 控 制 是 通过 发 脉冲 来 控制 的 。 具 体 采 
用 什么 控制 方式 要 根据 客户 的 要 求 ， 满 足 何 种 
运动 功能 来 选择 。 

如 果 对 电动 机 的 速度 、 位 置 都 没有 要 求 ， 
只 要 输出 一 个 恒 转 和 矩 ， 当 然 是 用 转 矩 模式 。 

如 果 对 位 置 和 速度 有 一 定 的 精度 要 求 ， 而 
对 实时 转 抢 不 是 很 关心 ， 用 转 矩 模式 不 太 方 
便 ， 用 速度 或 位 置 模式 比较 好 。 如 果 上 位 控制 
器 有 比较 好 的 死 循 环 控 制 功 能 ， 用 速度 控制 效 
果 会 好 一 点 。 如 果 本 身 要求 不 是 很 高 ， 或 者 基 
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图 13-13 ”控制 方式 的 实现 
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首先 给 大 家 介绍 一 下 在 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 中 进行 伺服 控制 所 需要 的 设置 。 
对 Micro850 进行 操作 时 我 们 采用 CCW (一 体 化 编程 组 态 软 件 ) 2.0 版 本 ,在 操作 前 请 


JETTRHIEBS CR o 





1) 选择 控制 侨 ， 选 择 2080-LC50-24QBB， 然 后 在 控制 大 属性 中 我 们 可 以 找到 运动 采 单 ， 


然后 右键 单 击 添加 一 个 轴 


“K” ? 如 图 13-14 所 示 。 





图 13-14 ”选择 控制 从 





2) 然后 可 以 在 利 规 沫 单 中 对 每 个 参数 进行 设置 ， 如 图 13-15 所 示 。 


X - 常规 

Sie EROQ: 

PTO 通道 (H): 
Bormio: 
输出 方向 : 


紧 动 圳 启用 输出 (FE) 
t$itH(O): 
活动 级 别 (C): 


冯 动 右 就 绪 输 入 (R) 
输入 (N): 
活动 级 别 (V): 





X 


IO EM DO 00 
IO EM DO 03 


IO EM DO 06 v 


m 


IO EM DIOO9 ~ 


= 


v 


v 














原 位 输入 四 
输入 (P): IO_EM_DL10 ~| 
FERRENT: |S "| 
fefe CERIUÉR A (B) 
输入 : IO EM DI 03 
活动 级 别 (D: [5 "| 


图 13-15 参数 设置 
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下 面 对 上 面 的 各 个 参数 进行 说 明 ， 见 表 13-6, 
表 13-6 参数 说 明 
fi 





轴 的 命名 规范 如 下 

包含 字母 、 效 字 和 下 画 线 

最 多 40 个 字符 

首 字 符 必 须 为 字母 或 下 画 线 

最 后 一 个 学 符 必 须 为 字母 或 数字 不 允许 使 用 连续 下 画 线 


ID AA. 


子 付 


可 用 PTO 通道 列表 ， 其 中 包括 < 未 指定 > 

如 果 Micro800 控制 兹 支持 三 个 轴 ， 则 三 个 PTO 通道 都 显 
示 在 列表 中 

默认 值 取决 于 创建 轴 的 顺序 。 例 如 : 

第 一 个 轴 - 软 认为 EM _0 

第 二 个 轴 - 软 认为 EM d 

第 三 个 轴 - 软 认为 EM 02 


用 户 定 义 的 轴 名 称 。 轴 名 称 必须 独 一 无 
轴 名 称 二 并 且 不 能 与 任何 现 有 的 变量 名 称 、 数 据 
类 型 或 保留 的 字 相 同 











高 速 脉 冲 序列 输出 《PITO) 用 于 文 持 轴 
定位 

每 个 轴 分 别 映 射 到 一 个 PTO 通道 

有 关 PTO 通道 的 详细 信息 ， 请 参阅 Mi- 
cro830 和 Micro850 可 编程 序 控制 器 用 户 手 
册 - 2080-UM002 -EN-E) 


PTO 通道 











基于 PTO 通过 值 确定 脉冲 输出 字符 串 
PTO 通道 -脉冲 | 有关 脉冲 输出 布线 的 详细 信息 ， 请 参阅 | 基于 PTO 通道 选择 指定 脉冲 输出 。 只 读 
输出 (Micro830 和 Micro850 可 编程 序 控制 华 用 户 | 如果 PTO 通道 为 < 未 指定 > ， 则 布线 信息 为 空 
手册 -2080-UM002 -EN-E) 





PTO 通道 -方向 | ”为 轴 指 定 的 PTO 通道 的 方向 输出 布线 信 | 基于 PTO 通道 选择 指定 方向 输出 。 只 读 
输出 息 如 果 PTO 通道 为 < 未 指定 > ， 则 布线 信息 为 空 


该 复 选 框 用 于 启用 “启用 驱动 带 输 出 ” 
局 用 驱动 带 此 输出 由 MC _ Power 功能 块 控制 
输出 MC Stop 功能 块 可 重 置 此 输出 
设置 伺服 输出 启用 标志 








选中 后 ， 将 局 用 驱动 带 输 出 。 当 清除 选中 时 ， 将 蔡 用 豫 
CIE Er 
上 默认 值 为 “已 启用 ”( 已 选中 ) 





如 采 司 用 ,用户 可 以 从 列表 中 选择 其 中 一 个 数字 输出 变 











启用 驱动 器 输 
E dg 数字 输出 变量 列表 量 
如 果 禁 用 ， 则 无 法 配置 该 参数 
， 用 户 可 以 选择 “上 限 ”或 “下 限 ” 
—€— 启用 后 ， 用 户 可 以 选择 “上 限 ”或 “下 限 


驱动 部 局 用 输出 变量 的 活动 级 别 如 果 禁 用 ， 则 无 法 配置 该 参数 
AMEN “ER” 





出 -活动 级 别 


选中 后 ， 将 局 用 驱动 奋 就 绪 输入 检查 

当 MC Power 功能 块 为 活动 且 局 用 “驱动 硕 司 用 输出 ” 
时 ， 将 完成 此 检查 

当 清 除 选中 时 ， 将 禁用 伺服 驱动 带 输 入 

上 默认 值 为 “已 启用 ”( 已 选中 ) 











驱动 带 就 绪 该 复 选 框 用 于 启用 输入 
输入 设置 伺服 束 绪 输入 局 用 标志 


如 果 启 用 “了 驱动 可 就 绕 输 入 ”， 用 户 可 以 从 列表 中 选择 
数字 输入 变量 列表 其 中 一 个 数字 输入 变量 
如 果 禁 用 ， 则 无 法 配置 该 参数 


IKARA 
输入 -输入 
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B p íi 
如 果 启 用 “驱动 器 就 绪 输入 "， 用 户 可 以 选择 “上 限 ” 
或 “下 限 ” 

如 果 禁 用 ， 则 无 法 配置 该 参数 

默认 值 为 “上限 ” 





DKA 


AAEREN 
输入 -活动 级 别 | a i 





该 复 选 框 用 于 启用 输入 。 当 局 用 该 复 选 

框 时 ， 端 口 将 使 用 原 位 输入 变量 监控 轴 位 

原 位 输入 “| 置 。 运 动 引 擎 将 监控 此 输入 以 确定 MC _ 
MoveAbsolute 和 MC _ MoveRelative 功能 块 何 





选中 后 ， 将 局 用 原 位 输入 。 当 清除 选中 时 ， 将 茜 用 轴 的 
WA AMEN “CER” (已 清除 ) 





时 完成 
原 位 输入 - 如 果 启 用 “ 原 位 输入 "， 用 户 可 以 从 列表 中 选择 其 中 一 
es 用 于 原 位 输入 监视 的 数字 输入 列表 。 | 个 数字 输入 变量 。 当 禁用 “ 原 位 输入 ”时 ， 则 无 法 配置 此 
| 参数 
原 位 输入 - 如 果 启 用 “ 原 位 输入 "， 用 户 可 以 选择 “上 限 ” 或 “下 
原 位 输入 变量 的 活动 级 别 
活动 级 别 限 " 。 如 果 禁 用 ， 则 无 法 配置 该 参数 。 默 认 值 为 “上 限 ” 








该 复 选 框 用 于 局 用 轴 的 “和 触摸 探 针 输 
入 ”。 当 启用 该 复 选 框 时 ,将 从 输入 便 件 设 
触摸 探 针 输入 | 备 读 取 输入 布线 信息 ， 并 且 输 入 变量 的 活 
SOME "m GA) 
此 输入 由 MC TouchProbe 功能 块 使 用 








选中 后 ， 将 局 用 触摸 探 针 输入 。 当 清除 选中 时 ， 将 禁用 
触摸 探 针 输 入 。 软 认 值 为 “已 禁用 ”( 已 清除 ) 


触摸 探 针 输 入 的 “只 谈 ” 值 是 基于 输入 便 件 设备 分 配 


上 摸 探 针 -输入 | ”针对 触摸 探 针 输 入 的 布线 信息 
G o ERA A 的 。 如 果 禁 用 “触摸 探 针 输入 ”， 则 布线 信息 为 空 





如 果 启 用 触摸 探 针 输 入 ， 用 户 可 以 选择 “上 限 ” 或 “下 


由 措 探 针 输入 - 
触摸 探 针 输入 变量 的 活动 级 别 限 "。 禁 用 了 “接触 探测 输入 ”时 ， 则 无 法 配置 此 参数 。 


AUMEN “ER” 


3) 然后 ， 可 以 在 瑟 单 中 选择 电动 机 和 人 负载 ， 然 后 对 相应 参数 进行 设置 ， 如 图 13-16 所 


Zo 
X - BAARS 
FHr3zx Agen 
CE (P): mnm - 
mH: sec 
BAHL 





A PY 和 lS 


fepe (U): 200.0 

Tue TO): 1.0 mm 
XsEJ 一 

tEIECO): Ea — | — 

REXCOVD: 3 11 | 

EBPYSEEJERHHBSI(D): 10 7 ms 


图 13-16 参数 设置 
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下 面 ， 对 上 面 的 各 个 参数 进行 说 明 ， 见 表 13-7。 


表 13-7 参数 说 明 
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字段 M fti 
— 
SERA IRI RIP RH, spem] UTE 
位 将 传递 至 所 有 命令 和 轴 用 户 单位 值 ， 以 用 于 Ped. 
用 户 定义 的 单位 - | 编程、 配置 和 监视 功能 Hs 
位 置 用 于 此 轴 的 所 有 单位 参数 的 位 置 a 
网 如 ， 如 果 英 寸 为 位 置 的 用 户 定 义 单 位 ， 见 
Nope abis DRIED Mr ui AE T 4e ASCI ED) 
Y 2 SH 
: 默认 值 为 "mm 
用 户 定义 的 单位 - 
me 控制 器 中 时 间 度 量 单 位 是 秒 此 为 只 读 
电动 机 转 数 - 范围 介 于 0. 0001 ~8388607 之 间 
动机 转动 一 次 所 需 的 脉冲 站 
| ee SPESE 单 精 度 浮动 格式 默认 值 为 200.0 
范围 介 于 0. 0001 ~8388607 之 间 
单 精度 浮动 格式 (采用 用 户 单 位 ) 默 认 值 为 1.0 
电动 机 转 数 -每 转 | “每 转行 程 "定义 了 电动 机 转动 一 次 ， 载 荷 移 | 用 户 单位 
行程 动 的 距离 (线性 或 旋转 ) iE. 用户 定 义 的 单位 (位 置 ) 在 “每 转行 程 ” 参 
数 后 面 显示 
例如 : 1. 0mm 
方向 极 性 确定 作为 离散 输入 由 控制 器 所 收 到 | ”选择 包括 : 
ag 。 | 的 方向 信号 是 否 应 该 针对 在 电动 机 控制 器 收 到 | AE 
的 输入 进行 解释 ( 非 反 转 ) ， 或 者 是 否 应 该 在 通 | 反 转 
过 电动 机 控制 逻辑 解释 之 前 反 转 信号 默认 值 为 “ 非 反 转 ” 
选择 包括 ; 
SETS 
( 顺 时 针 ) 
Jr li] is 模式 选择 确定 电动 机 的 方向 负 向 
OATH) 
双向 





当 轴 处 于 “运行 ”模式 下 并 且 电 动机 方向 反 转 
方向 -更 改 延迟 时 间 | 时 ， 电 动机 逻辑 延迟 的 时 长 
在 更 改 方向 之 前 ， 延 迟 允 许 轴 停 止 的 时 间 


4) 然后 ， 可 以 在 菜单 中 选择 限制 ， 然 后 对 相应 
下 面 ， 对 上 面 的 各 个 参数 进行 说 明 ， 见 表 13-8。 





默认 值 为 “双向 ” 


范围 介 于 0 ~100ms 之 间 
AEN 10ms 


数 进行 设置 ， 如 图 13-17 所 示 。 
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当 达 到 硬 限 制 (H) 时 ， 请 应 用 :| 紧急 停止 配置 — 






























硬 限制 下 限 (L) 硬 限制 上 限 (U) 
活动 级 别 (C): | 低 "| 活动 级 别 (A): 
ista ^: IO EM DI 00 HAA: IO EM DI 01 
软 限制 
和 全” 当 达 到 软 限制 时 ， 将 应 用 紧急 停止 配置 。 
C] 软 限制 下 限 (W): 0.0| mm C] 软 限制 上 限 (P): 0.0| mm 
图 13-17 ”参数 设置 
表 13-8 ”参数 说 明 
字段 "NP" " 
BE 限 bl 
使 用 紧急 停止 配置 文件 中 的 用 户 定义 参 | ”选择 包括 : 
当 达 到 硬 限 | 数 ， 通 过 选择 确定 轴 是 立即 停止 ， 还 是 在 减 | 紧急 停止 配置 文件 
制 时 ， 将 应 | 速 后 停止 强制 PTO 硬件 停 上 
H: 注意 ;如果 禁 用 “ 硬 限 制 下 限 ” 和 “ 硬 限制 | 紧急 停止 配置 文件 配置 参数 位 于 动态 属性 页 面 上 
上 上限 "参数 ， 则 无 法 配置 该 参数 默认 值 为 紧急 停止 配置 文件 
选中 后 ， 将 启用 该 参数 
硬 限 制 下 限 | 该 复 选 框 用 于 启用 或 禁用 硬 限 制 下 限 参 数 | ， 要 禁用 针对 硬 限制 下 限 参数 的 输入 ， 请 清除 该 复 选 杠 
默认 值 为 选中 (“ 已 启用 ”) 
当 启用 “和 硬 限 制 下 限 * 时 ， 用 户 可 以 选择 < 上限" 或 “下 
硬 限 制 下 限 -| ”该 选择 可 确定 从 硬件 设备 ( 如 开关 ) 发 送 的 | 限 ” 
活动 级 别 。 “| 输入 信号 的 活动 级 别 当 禁 用 * 硬 限制 下 限 " 时 ， 则 无 法 配置 此 参数 
默认 值 为 < 下限” 
硬 限制 下 限 - 转换 输入 的 “只 读 " 值 是 基于 输入 硬件 设备 分 配 的 
对 硬件 设备 的 输 线 信息 
开关 输入 A 当 禁 用 “ 硬 限制 下 限 * 时 ， 布 线 信息 为 空 
选中 后 ， 将 启用 参数 
硬 限 制 上 限 | 该 复 选 框 用 于 启用 或 禁用 硬 限 制 上 限 参数 | ， 要 禁用 针对 硬 限制 上 限 参数 的 输入 ， 请 清除 该 复 选 杠 
默认 值 为 选中 (“ 已 启用 ”) 
启用 后 ， J 以 选择 “上 限 ” 或 “下 限 ” 
便 限 制 上 限 -| 该 选择 可 确定 从 硬件 设备 (如 开关 ) 发 送 的 | 全 
po ie 当 禁 用 * 硬 限制 上 限 " 时 ， 无 法 配置 此 参数 
默认 值 为 “下限” 
硬 限制 上 限 - 转换 输入 的 “只 读 " 值 是 基于 输入 硬件 设备 分 配 的 
针对 硬件 设备 的 输入 布线 信息 
开关 输入 A E 当 禁 用 * 硬 限制 上 限 " 时 ， 布 线 信息 为 空 
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软 限 制 


选中 此 复 选 框 可 启用 软 限制 下 限 参 数 

注意 : 您 可 以 仅 局 用 软 限制 下 限 或 软 限制 
上 限 。 如 末 未 局 用 软 限制 ， 运 动 引擎 会 将 软 
限制 读 取 为 无 限 大 ( 正 值 或 负 值 ) 


如 果 局 用 软 限制 ， 您 可 以 为 软 限制 下 限 输入 值 
要 禁用 针对 软 限制 下 限 参 数 的 输入 ， 请 清除 该 复 选 框 
上 默认 值 为 “已 禁用 ” (已 清除 ) 


软 限制 下 限 





“每 转 脉 冲 数 ”的 默认 值 为 200. 0 

软 限制 下 限 值 的 默认 范围 (基于 ”每 转 脉冲 数 ” 的 默认 
值 ) 介 于 

( -2146435072/200 = - 10732174) 5j (2146435072/200 
= 10732174) z JH] 


当 启 用 “ 软 限制 下 限 ”" 时 ， 可 以 输入 限制 值 
软 限制 下 限 | 软 限制 下 限 的 范围 是 相对 于 在 “运动 和 负 
值 载 ”" 配 置 页 面 的 “每 转 脉 冲 数 ” 中 定义 的 值 








有 效 值 包括 : 

注音 .办 必须 N X 

B. 软 限制 下 限 必须 小 于 软 限制 上 限 | a agas OB EO 
单 精度 浮动 格式 


SATA HAS “0. 0mm” 


要 启用 此 参数 ， 请 针对 软 限制 上 限 输入 一 个 值 ， 然 后 选 
中 该 复 选 框 

要 禁用 针对 软 限制 上 限 参 数 的 输入 ， 请 清除 该 复 选 框 

上 默认 值 为 “已 禁用 ” (已 清除 ) 


软 限制 上 限 | 启用 或 禁用 “ 软 限制 上 限 ” 参 数 


“每 转 脉 冲 数 ” 的 默认 值 为 200. 0 
默认 范围 (基于 “每 转 脉 冲 数 ” 的 默认 值 ) 介 于 
当 启 用 “ 软 限制 上 限 ” 时 ， 可 以 输入 限制 值 | ( -2146435072/200 = - 10732174) 与 (2146435072/200 
软 限制 上 限 | 软 限制 上 限 的 范围 是 相对 于 在 “运动 和 负 | =10732174) 之 间 
值 载 " 配 置 页 面 的 “每 转 脉 冲 数 " 中 定义 的 值 有 效 值 包括 : 
注意 : 软 限 制 上 限 必须 大 于 软 限制 下 限 - 2146435072 到 2146435072( 步 长 ) 
单 精度 浮动 格式 
默认 值 为 “0. 0mm” 








5) 然后 ， 可 以 在 沫 单 中 选择 动态 ， 然 后 对 相应 的 参数 进行 设置 ， 如 图 13-18 所 示 。 








X - 动态 
正常 操作 配置 
开始 /停止 这 率 (S): 5.0 mm/sec 
| 300.0 rpm 
最 大 速率 (V): | 500.0 mm/sec 
30000.0 rpm 
最 大 加 各 (A): 50000.0 mm/sec? 
RXGERED) 50000.0 mm/sec? 
最 大 0 速率 (): 50000.0 mm/sec? 


图 13-18 ”参数 设置 
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停止 类 型 人 T): Ex = | 











停止 速率 (E): 5.0 mm/sec 
300.0 rpm 
停止 减 这 (C): 5000.0 mm/sec? 
停止 加 这 率 (K): 0.0 mm/sec? 
图 13-18 参数 设置 CH) 
下 面 ， 对 上 面 的 各 个 参数 进行 说 明 ， 见 表 13-9。 
表 13-9 参数 说 明 
字段 说 wj fH 
正常 操作 配置 文件 
开始 /停止 多 ) 速率 是 指 当 轴 开 始 运 
Re i x VIRES. quisi stars Cn 
S HX Er ERO ^ 
: T 精度 浮动 格式 
amapage | 开始 /停止 速率 以 每 秒 用 户 单位 和 mpm o i 
OT (每 分 钟 转 数 ) 形式 显示 。 以 任 一 形式 输入 | 。 n 
速率 都 会 更 新 另 一 个 值 1 
-" . Orpm 
提示 : 在 “运动 和 负载 ”配置 页 面 的 “位 
HERR. 开始 /停止 速率 不 能 ES Jo ox 
置 ， 参 数 中 定义 用 户 单位 i 始 /停止 速率 不 能 大 于 最 大 速率 
有 效 值 包括 : 
外 的 日 标 或 最 天 速率 0. 005 ~ 500. Omnvs 
poe e d RN 单 精度 浮动 格式 
最 大 速率 最 大 速率 以 每 秒 用 户 单 位 和 r/min (8 "Un 
数 ) 形式 显示 l 
钟 转 数 ) 形式 显示 UR. 
30000. 0m/min 
有 效 值 包括 : 
CRT 定义 轴 如 何 快速 提高 速度 的 最 大 加 速 速率 | 0. 005 ~ 50,000. 0mm/s? 
最 大 加 速 、 M PINE 
加 速 是 指 速 率 的 变化 比率 单 精度 浮动 格式 
默认 值 为 :50 ,000. 0mm/ s? 
有 效 值 包括 : 
XT 定义 轴 如 何 快 速 停止 的 最 大 减速 速率 0. 005 ~ 50,000. 0mm/s? 
最 大 减速 cu LEE 
负 加 速 通常 描述 为 减速 单 精度 浮动 格式 


























默认 值 为 : 50 ,000. 0mm/s? 
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字段 说 ng f 
相对 于 时 间 的 最 大 加 速 变化 速率 有 效 值 包括 ; 
"m" 加 速度 率 是 对 生成 驱动 力 的 加 速 变化 速率 | 0 ~ 50,000. 0mm/s 
最 大 加 速度 率 SN a SRI ; MANN 
的 测量 。 要 最 大 程度 地 降低 加 速度 率 的 效 | 单 精度 浮动 格式 
果 ， 请 避免 加 速 中 发 生 突 然 变化 默认 值 为 : 50 ,000. 0mm/s? 
紧急 停止 配置 文件 
0 果 选 中 “立即 停止 "， 那 么 轴 会 立即 停 | 
1 d T E "Mnt E: 有 效 值 外 括 
止 。 此 停止 类 型 没有 配置 参数 Kra 
EYA 
停止 类 型 如 果 选 中 “减速 停止 "， 则 轴 会 基于 针对 m 
“停止 速率 "、“ 停 止 减速 ”和 “停止 加 速度 ee 
率 ”定义 的 参数 设置 而 停止 i We 
有 效 值 包括 ; 
紧急 停止 期 间 的 速率 
、 y —S€ 0. 005 ~ 500. Omm/s 
- Nord j is 默认 值 为 ; 
停止 速率 数 ) 形式 显示 ee 
如 果 以 每 秒 用 户 单位 输入 速率 ， 则 r/min 区 
值 将 更 新 
注意 ,开始 /停止 速率 不 能 大 于 最 大 速率 
有 效 值 包 括 : 
0. 005 ~ 50 ,000. 0mm/s&? 
单 精度 浮动 格式 
xe 、 、 "d ^j: 5000. O0mm/s? 
停 目 减速。 | 轴 在 紧急 停止 期 间 的 减速 速率 did c NM i 
注意 :;“ 正 常 操作 配置 文件 ”参数 与 “紧急 停止 配置 
文件 ”参数 是 分 开 的 
例如 ， 紧 急 停止 配置 文件 减速 可 能 会 大 于 “正常 操 
作 配置 文 件 ” 最 天 减速 
有 效 值 包括 ; 
停止 加 速度 率 | ” 轴 在 紧急 停止 期 间 的 加 速度 速率 uA 
n EN "E S ee HE B8 IRI HJ JJ. RE EK ns 
Bes k E 单 精度 浮动 格式 





默认 值 为 : 0. 0mm/s? 


6) 然后 ， 可 以 在 沫 单 中 选择 归 位 ， 然 后 对 相应 参数 进行 设置 ， 如 图 13-19 所 示 。 
下 面 ， 对 上 面 的 各 个 参数 进行 说 明 ， 见 表 13-10, 


: 332 ， 


归 位 方向 


PLC Jj Pil 5 jj H] —— 2 và ^8 Micro800 系列 





A: ES C: RME 
B: JOA D: FLAGE 
BETIS) 
A : IO EM DI 02 
活动 级 别 (T): M 
图 13-19 




















归 位 方向 (H): 负 v 
归 位 速率 (V): © 250 mm/sec 
归 位 加 加 (A): 25.0 mm/sec? 
归 位 减速 (D): 25.0 mm/sec? 
归 位 加 速率 J): 0.0 mm/sec 
滑动 于 率 (C): 5.0 mm/sec 
归 位 偏 移 (O): | 0.0 mm 
E 归 位 标记 输入 (M) 

AM: IO EM DI 08 ~ | 

活动 级 别 (LD): z 

参数 设置 


R 13-10 参数 说 明 


说 明 


返回 归 位 位 置 时 ， 移 动 轴 的 方 回 


值 


选择 包括 : 

正 同 ( 顺 时 针 ) 
RE CATE) 
AMEN “f” 





归 位 速率 


归 位 加 速 


轴 的 归 位 速率 


轴 的 归 位 加 速 


有 效 值 包括 : 

0. 005 ~ 500. 0mm/s? 

单 精度 浮动 格式 

默认 值 为 : 25. 0mm/s? 

注意 : 归 位 速率 不 能 大 于 最 大 速率 (在 “动态 ”配置 页 
面 上 定义 ) 








有 效 值 包括 : 

0. 005 ~ 50 ,000. Omm/s” 

单 精度 浮动 格式 

默认 值 为 : 25. Omm/s? 

注意 : 归 位 加 速 不 能 大 于 最 大 加 速 





归 位 减速 


轴 的 归 位 减速 


有 效 值 包括 : 

0. 005 ~ 50 ,000. Omm/s” 

单 精 度 浮 动 格式 

默认 值 为 : 25. 0mm/s? 

注意 : 归 位 减速 不 能 大 于 最 大 减速 
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(2) 
字段 说 明 (ü 
有 效 值 包括 : 
0. 0 ~50000. 0mm/s’ 
归 位 加 速率 | 轴 的 归 位 加 速率 单 精度 浮动 格式 
默认 值 为 : 0. 0mm/s? 
注意 ; 归 位 加 速率 不 能 大 于 最 大 加 速度 率 
有 效 值 包括 : 
轴 的 滑动 速率 0. 005 ~25. 0mm/s 
滑动 速率 “| ”该 值 不 能 超过 在 “动态 ”配置 页 面 上 定 | 单 精度 浮动 格式 
义 的 “最 大 速率 ” 默认 值 为 ， 5. 0mm/s 
注意 ; 滑动 速率 不 能 大 于 最 大 速率 
有 效 值 包括 : 
a 归 位 偏 移 是 指 从 物理 归 位 传感器 打开 位 | -5368709 ~5368709mm/s 
”| 置 到 用 户 定义 的 归 位 位 置 之 间 的 距离 单 精度 浮动 格式 
默认 值 为 : 0. 0mm/s 
选中 后 ， 将 启用 该 参数 
该 复 选 框 用 于 启用 或 禁用 归 位 开关 输入 
输入 | ow TRUE FIDES 吉 如 用 针对 归 位 开关 输入 参数 的 输入 ， 请 清除 该 复 选 框 
< 默认 值 为 “已 启用 ”( 已 选中 ) 
输入 归 位 开关 的 输入 变量 n 
当 启用 “ 归 位 开关 输入 ”时 ， 用 户 可 以 选择 “上 限 ” 或 
saag | 该 选择 可 确定 从 硬件 设备 《如 开关 ) 发 “下 限 ， 
送 的 输入 信号 的 活动 级 别 当 禁 用 “ 归 位 开关 输入 ”时 ， 则 无 法 配置 此 参数 
默认 值 为 “上 限 ” 
选中 后 ， 将 启用 该 参数 
AE: 或 禁用 归 位 标记 输入 
RRITAR a EEA A FUPBEBS CARN | 要 禁用 针对 归 位 标记 输入 参 数 的 输入 ， 请 清除 该 复 选 杠 
默认 值 为 “已 禁用 ” (已 清除 ) 
数字 输入 变量 列表 
输入 归 位 标记 的 输入 变量 即使 控制 器 提供 16 个 以 上 输入 ， 也 最 多 支持 16 个 输入 以 
供 选 择 
当 启用 “ 归 位 标记 输入 ”时 ， 用 户 可 以 选择 “上 限 ”或 
suy | 该 选择 可 确定 从 硬件 设备 (如 开关 发 “下 限 ， 
送 的 输入 信号 的 活动 级 别 当 禁 用 “ 归 位 标记 输入 ”时 ， 则 无 法 配置 此 参数 
默认 值 为 “上 限 ” 





13.3 基于 Micro850 的 伺服 控制 


本 节 我 们 主要 是 结合 之 前 讲 过 的 Micro850 和 Kinetix 3 伺服 驱动 器 ， 进 行 简单 的 伺服 控 
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13.3.1 触摸 屏 界面 介 


根据 之 前 章 市 中 介 








绍 的 触摸 屏 的 操作 ， 我 们 先 对 将 在 触摸 屏 的 中 的 控制 界面 给 大 家 进行 





jy 变量 配对 进行 


在 伺服 控制 这 个 实例 中 我 们 主要 做 了 3 个 控制 界面 ， 
，2-Relative (相对 移动 控制 ) , 
首先 我 们 对 和 触摸屏 全 局 
设置 ， 本 文 设置 仅 供 参考 。 如 图 13-20、 图 13-21、 


站 别 包括 : 


L 体 实验 时 进行 


K| 13-22 和 图 13-23 所 示 。 

















































































































标签 名 称 数据 类 型 地 址 控制 器 dk 
ABS1_Acc Real a acc PLC-1 | 绝对 移动 力 中 束 度 的 值 
ABS1 Decc Real | a dec PLC-1 | 绝对 移动 减速 的 的 值 
ABS1 Jerk Real EI PLC-1 ”| 绝对 移动 jn 速率 的 值 
ABS1 Velocity | Real es PLC-1 ”| 绝对 移动 速率 最 大 值 
AbsDistance | Real prem |PLC-1 ”| 绝对 移动 目标 位 置 
AxisHomed |Boolean | X homed PLC-1 | x 轴 是 否 回归 
AxisState | Unsigned 8 b... X axisState PLC-1 X 轴 的 当前 状态 
ErrorCode Unsigned 16 .. |X ErrorCode PLC-1 “| X 轴 错误 代码 
Halt Dece Real | hait.cfec PLC-1 ”| 相对 移动 停止 减速 的 值 
Halt Jerk Real | hatt. jerk PLC-1 | 相对 移动 停止 加 速 的 值 
Homing [Boolean | mov hm PLC-1 | x 轴 归 位 按钮 
PVCBargraph [Real | readPositionFB. Value PLC-1 ”| 位 置 值 
PvcCurrentSpeed "B Real | readVelocityFB : Value PLC-1 d 速度 值 
Rel Acc [Real [rac PLC-1 ”| 相对 移动 加 速度 的 值 
Rel Decc | Real pre PLC-1 ”| 相对 移动 减速 度 的 值 
Rel Jerk Real prem PLC-1 ”| 相对 移动 0 速率 的 值 
Rel Velocity Real caac |PLC-1 “| 相对 移动 速率 最 大 值 
RelDistance Real r distance PLC-1 相对 移动 目标 位 置 
ResetAxisError | Boolean reset PLC-1 Xuhbiüis:B 
servoON Boolean servoON PLC-1 RARE 
SwMvAbs | Boolean a_mov PLC-1 HTX IENE S 
SwMvRelative | Boolean | r mov PLC-1 TEDUHEEJIXSuIJHEC S 
SwStop | Boolean X halt PLC-1 ”|X 轴 停止 按钮 
TP recordedPos | Real TP Position PLC-1 和 通 发 事件 发 生 的 位 置 
TP TProbe | Boolean IO EM DO 05 PLC-1 | 角 接 探头 位 置 
X servoStatus Boolean | IO EM DO 02 PLC-1 | 驱动 器 输出 
图 13-20 YEK 
© 和 Monitor O 显示 速度 、 
/位置 、 轴 的 
ET CR GR 
f " 100.0 代码 
速度 /时 间 
曲线 图 
_ 控制 伺服 起 动 归 
零 和 错误 重 置 





n 
Move Relative Move Absolute 


图 13-21 Was 


1-Home ( HEF 
3-MoveABS (绝对 移动 控制 tc 制 ) o 
预 设 定 ， 大 家 可 以 通过 有 具 
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在 这 里 输入 一 一 | 
X6 [i ~， 当 触 摸 探头 被 
Mis 触发 的 时 候 ， 


这 里 品 ME ZJN 示 位 置 


一 一 移动 和 停 上 
按钮 


zi np cp Gil 
^ cz E7 
cieie 
4i 


mE? 





Mn Current Position TP Position 


n 


» 
- 


(- prm 


Eg 
( Eg 993) 


图 13-23 绝对 移动 界面 
量 较 多 ， 下 面 列 出 的 仅 供 参考 ， 主 要 根据 实验 例 程 中 的 每 个 变 











因为 实验 中 用 到 的 全 局 变 





量 进行 设置 。 如 图 13-24 所 示 。 





ar B LM gh cg 
+ .MOTION DIAG Dung ~ g 

a acc REAL = 5000.0 
a active BOOL Y 

a busy BOOL = 

a cmdAbt BOOL M 

a dec REAL = 5000.0 
a dir SINT Y 

a done BOOL ~ 

a_error BOOL M 

a erroriD UINT M 

a jerk REAL Y 

a mov BOOL x 

a_position REAL M 100.0 
a velocity REAL 7 100.0 
halt_active BOOL Y 

halt busy BOOL = 

halt cmdAbt BOOL M 

halt done BOOL ~ 

halt error BOOL T 

halt errorID UINT ~ 

hm active BOOL M 

hm busy BOOL M 

hm cmAbt BOOL M 

hm done BOOL = 

hm error BOOL M 

hm errorID UINT M 

hm mode SINT Y 
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hm position REAL 
mov hm BOOL 
r acc REAL 
r active BOOL 
r busy BOOL 
r cmdAbt BOOL 
r dec REAL 
r distance REAL 
r done BOOL 
r error BOOL 
r erroriD UINT 
r jerk REAL 
r mov BOOL 
r velocity REAL 
serveON BOOL 
TP. busy BOOL 
TP cmdAbt BOOL 
TP done BOOL 
TP error BOOL 
TP errorID UINT 
TP Position REAL 
TP recordedPosition REAL 
TP tright USINT 

+ X AXIS_REF 
X_Active BOOL 
X_Busy BOOL 
X_cmdAbt BOOL 
| XDone BOOL 
| XError BOOL 
X ErrorID UINT 
X halt BOOL 
X Status BOOL 
图 13-24 


13.3.2 Kinetix 3 驱动 器 设置 





Aue PRK, JéB fH d aJ ss Kinetix 3 进行 参 


全 新 设置 ， 可 以 参照 官方 手册 进行 。 


表 13-11 参数 设置 


130.0 读 / 写 
读 / 写 

5000.0 B/S 
读 / 写 

5000.0 

100.0 

100.0 


数 设置 ， 见 表 13-11。 如 需 进行 

















| Pr- 0. 05 | 辅助 功能 选择 1 0000 0001*- 完 成 设置 后 ， 对 驱动 器 循环 上 电 
| Pr- 0. 09] "RATS ETRAS 0005 1102 
| Pr- 0. 11] 输入 信号 分 配 2 4002 
| Pr- 0. 12] 输入 信号 分 配 3 7650 
| Pr- 0. 14] 输入 信号 分 配 5 0030 
| Pr- 0. 22] 输出 信和 号 分 配 1 0230 
| Pr- 0. 24] 输出 信号 分 配 3 0000 0010 
[ Pr- 1. 01] 系统 增益 50 161 
[ Pr- 1.02] EEI T am PE 60 876 
| Pr- 1.03] E BEES gm D as 26 2032 
| Pr- 3. 01 | 第 1 传动 比 ， 从 计数 4 200 
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在 执行 目 整 定期 间 ， 参 数 [ Pr- 1.01], [ Pr- 1.02 ] fll| Pr- 1.03 | 是 上 自 整 定 的 结 末 。 请 注 
意 ， 以 上 整定 值 仅 供 本 次 实验 参考 。 
13.3.3 Micro850 的 运动 控制 组 态 


在 进行 Micro850 控制 之 前 ， 需要 完成 对 运动 轴 的 组 态 和 参数 设置 。 下 面 ， 进 行 相关 设 
置 : 
1) Micro850 插件 模块 如 图 13-25 所 示 设 置 : 





2080-LC50-24QBB 





4 "n 





E1325 ”插件 模块 设置 


2) 创建 运动 轴 X， 然 后 对 运动 轴 的 各 个 参数 进行 设置 ， 如 图 1326 所 示 。 


X - 常规 

轴 名 称 (X): X 

PTO 通道 H 
Bots: IO EM DO 00 
5E — I0 EM DO 03 


[V] Sx aheR S Fats HH(E) 原 位 输入 ( 


输出 (O): IO EM DO 02 v 输入 (P): IIO EM DI10 ~| 


活动 级 别 (C): * M ASRM: |5 | 


V] Sfi ERI ^ (B) 
输入 : IO EM DI 03 


Sx ERES A (R) 
输入 (N): |IO EM DI 09 


活动 级 别 (V): | 高 


活动 级 别 (1) 


图 13-26 运动 轴 参 数 设置 
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3) 对 X 运 动 轴 的 常规 设置 参数 如 下 : 

(DDO2 已 组 态 为 “驱动 器 使 能 输出 ”。 

DAKKE “IEAA” o 

(3)“ 接 触 式 探测 输入 ”已 启用 并 自动 组 态 为 DI03。 

4) 对 电动 机 和 和 载 集 参数 进行 设置 ， 如 图 13-27 所 示 。 
X - 电机 和 载荷 








用 户 定 又 的 单位 
E(P): mm B 
mN): sec 

BHL N 


L EMEB Sn. 


Ero (U): 655.36 
SSi eE): 10.0 mm 





方向 
极 性 (OO): (EBS zx| 
ESxCOM): | XXE - | 
ERPSREJSETIBI(D): 10 2| ms 


图 13-27 ”对 电动 机 和 载荷 参数 设置 
帆 “ 每 转 数 脉 冲 ” 改 为 655. 36 ; 
(“每 转 数 行程 ” 改 为 10. 0; 
5) 对 限制 参数 进行 设置 ， 如 图 13-28 所 示 。 
X - 限制 
硬 限制 
当 达 到 硬 限 制 (H) 时 ， 请 应 用 : | 紧急 停止 配置 。 | 








[| 硬 限 制 下 限 (LD) 硬 限 制 上 限 (U) 
活动 级 别 (C): 高 | 活动 级 别 (A): m | 
THARA: IO EM DI 00 THRA: IO EM DI 01 

软 限制 

国 ， 当 达到 软 限制 时 ,将 应 用 紧急 停止 配置 。 

[| 软 限制 下 限 (W): 0.0| mm [| 软 限制 上 限 (P): 0.0| mm 


图 13-28 ”限制 参数 进行 设置 


6) 对 动态 参数 进行 设置 ， 如 图 1329 所 示 。 

中“ 开始 /停止 速率 ” 改 为 0. 5。 

D "fixa" PU 1500.0, 

(3)“ 最 大 加 速 ”"、“ 最 大 减速 ”和 “最 大 加 速度 ” 均 改 为 15000. 0。 
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紧急 停止 配置 
HET): 
停止 速率 (E): 5.0 mm/sec 
30.0 rpm 
停止 减 这 (C): 5000.0 mm/sec? 
停止 加 速率 (K): 0.0 mm/sec? 


t 





图 13-29 ”所 示 动 态 参数 进行 设置 
7) 对 归 位 参数 进行 设置 ， 如 图 13-30 所 示 。 
X - 归 位 


A 





归 位 加 速 (A): 250 mm/sec 
归 位 减速 ([D): 25.0 mm/sec 
归 位 加 加 率 ()): 0.0 mm/sec? 
归 位 偏 移 (O): |^ 00 mm 
归 位 开关 输入 (S) 归 位 标记 输入 (M) 
输入 : IO EM DI 02 HAMN: IIO EM DL O8 ~| 
EREM: = x 活动 级 别 (UD): 高 ”| 


图 13-30” 归 位 参数 进行 设置 
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山 “ 归 位 速率 ” 改 为 5.0。 
D AIER” DEO 1.0, 
8) 我 们 对 运动 轴 X 的 组 态 参 数 设置 见 表 13-12, 
表 13-12 运动 轴 X 的 组 态 参数 设置 





X 的 轴 设 置 : 





PTO 通道 说 明 运动 控制 WO f à È 


EM 0 脉冲 输出 IO EM DO 00 脉冲 序列 输出 
EM 0 方向 输出 IO EM DO 03 符号 或 方 问 


EM 0 | 驱动 器 使 能 输 册 使 能 伺服 驱动 器 位 














E 
E 


MO 每 转行 程 10.0 主 参数 (输入 ) 
M 0 运动 控制 复位 IO EM DO 01 复位 伺服 驱动 器 的 输出 


为 了 实验 操作 简单 ， 我 们 提前 将 之 后 实例 将 会 用 到 的 全 局 变量 进行 预 设置 ， 在 之 后 的 工 
程 中 就 可 以 直接 运用 。 


13.3.4 工程 实例 一 归 零 运动 控制 


从 这 里 开始 ， 将 进入 编程 阶段 ， 主 要 内 容 是 使 用 不 同 的 运动 控制 功能 块 来 运行 电动 机 和 
移动 轴 。 在 之 前 我 们 已 经 将 全 局 变量 和 功能 块 等 进行 了 预 设置 ， 之 后 将 不 再 提 到 而 直接 进行 
使 用 。 

1. 添加 并 组 态 MC Home 功能 块 

1) 添加 一 个 新 的 梯形 图 并 进行 重 命名 为 “Homing”。 然 后 双击 显示 梯形 图 区 域 ， 如 图 
13-31 所 示 。 


名 称 : Project27 





" 

EM 0 触摸 探头 输入 IO EM DI 03 捕获 位 置 输入 

EM 0 下 限 IO EM DI 00 低 电 平 有 效 。 传 感 带 应 为 肖 闭 
上 限 为 常 






































图 13-31 添加 一 个 新 的 梯形 图 


2) 在 第 一 个 梯级 中 添加 “MC-Home” 功 能 块 ， 如 图 13-32、 图 13-33 所 示 。 
此 功能 块 可 命令 轴 执 行 < search home > 序列 。 此 序列 的 详细 信息 依赖 于 制造 商 ， 可 根据 





轴 参 数 进 行 设置 。 ”Position ”输入 用 于 在 检测 到 参考 信号 且 达 到 配置 的 主 俩 移 时 设置 绝对 位 
Ho 见 表 13-13 O 
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图 13-32 添加“MC-Home” 功能 块 图 13-33 MC Home 功能 块 图 
表 13-13 参数 的 具体 信息 
功能 块 启 用 


当 EN = 真 时 ， 执 行当 前 MC _ Home 计算 
当 EN =“ 假 ”时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 


EN 输入 BOOL 


AxisIn 输入 AXIS REF 


Execute 输入 BOOL 当 为 “ 真 ” 时 ， 在 上 升 沿 开 始 运动 








当 检 测 到 参考 信号 且 达 到 配置 的 主 偏 移 时 设置 绝对 位 置 

在 位 置 从 用 户 位 置 转换 到 PTO 脉冲 时 ， 此 输入 的 值 范围 为 -0x40000000- 
Position 输入 REAL 0x40000000 实际 值 脉冲 。 设 置 软 限 制 内 的 位 置 值 

无 效 的 输入 值 导 致 产生 了 错误 

错误 ID =MC_FB ERR. PARAM 


HomingMode 输入 SINT 











BufferMode 输入 SINT 未 使 用 。 该 模式 始终 mcAbort 
上 ENO 输出 BOOL FUR h 
仅 适用 于 LD 程序 
Axis 输出 AXIS REF LD 程序 中 的 轴 输 出 为 上 只 读 
TUM "m BOOL | 当 为 “ 真 ”时 ， 归 位 操作 会 成 功 完成 日 轴 状态 设置 为 “静止 " 
Busy 输出 BOOL 当 为 “ 真 ”时 ， 功 能 块 未 完成 
Active 输出 BOOL | “ 当 为 “ 真 ”时 ， 表 示 功 能 块 可 控制 轴 
CommandAborted 当 为 “ 真 ”时 ， 表 示 命令 已 被 其 他 命令 或 Error Stop 功能 块 中 止 
Error "m BOOL | “ 当 为 “ 真 ” 时， 表示 检测 到 一 个 错误 





ErrorID 输出 单位 错误 标识 
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MC Home 说 明 . 
发 布 MC _ Power 后 ， 轴 “已 归 位 ”状态 被 重 置 为 0 〈 未 归 位 ) 。 在 多 效 情 况 下 ， 轴 接 通 
电源 后 ， 需 要 执行 MC _ Home 功能 块 ， 才 可 以 校准 轴 位 置 和 主 参考 。 
MC Home 功能 块 仅 可 使 用 MC _ Stop 或 MC _ Power 功能 块 中 止 。 如 果 在 完成 之 前 中 止 ， 
则 先前 搜索 到 的 归 位 位 置 会 被 视 为 无 效 并 清除 轴 “ 已 归 位 ”状态 。 见 表 13-14, 
表 13-14 归 位 模式 














li 名 称 "mm 
0.00 | MC HOME ABS SWITCH | 通过 搜索 归 位 绝对 开关 进行 的 归 位 进程 











0x01 MC HOME LIMIT SWITCH 通过 搜索 限 位 开关 进行 的 归 位 进程 
0x02. MC HOME REF WITH ABS 通过 搜索 归 位 绝对 开关 加 上 使 用 编码 参考 脉冲 进行 的 归 位 进程 
0x03 通过 搜索 限 位 开关 加 上 使 用 编码 参考 脉冲 进行 的 归 位 进程 


通过 从 用 户 参 考 直接 强制 归 位 位 置 进行 的 静态 归 位 进程 。 功 能 块 会 将 机 
0x04 MC HOME DIRECT edo MR i : i 
制 所 在 的 当前 位 置 设置 为 归 位 位 置 ， 其 位 置 由 输入 参数 “Position” 决 定 


指令 中 各 个 参数 的 具体 信息 请 查看 手册 或 者 帮助 文档 。 

3) 为 MC. Home 功能 块 预 分 配 以 下 全 局 变量 和 参数 值 ， 同 时 我 们 可 以 在 梯级 描述 中 加 
上 以 下 注释 :“ 触 发 mov _ hm 后 ， 将 进行 运动 控制 复位 序列 。 运 动 控 制 复 位 后 ， 会 将 当前 位 
置 识别 为 130.0”， 如 图 13-34 Bros; 
触发 mov hm 后 ， 将 进行 运动 控制 复位 序列 。 运 动 控制 复位 后 ， 会 将 当前 位 置 识别 为 1300 


























图 13-34 添加 MC Home 功能 块 


4) 增加 一 个 梯级 ， 插 入 “1 gain” 指 令 块 。 将 “X” 中 的 “X. AxisHomed” 送 给 全 局 变 
Ht "mov _hm”。 添 加 以 下 注释 :“ 此 梯级 将 归 零 状态 映射 到 HMI 变量 。 当 轴 归 零 后 ， 将 显 
示 在 HMI 界面 中 。” 如 图 13-35 所 示 。 

5) 构建 并 下 载 项 目 ， 保 存 程序 。 
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级 将 归 零 状态 映射 到 HMI 变 量 。 当 轴 归 零 后 ， 将 显示 在 HMI 界面 中 。 










X. AxisHomed 


K] 13-35 插入 “1 gain" 3849 3 


2. 使 用 PanelView Component Jv FH £z Fe iB 5 U3 

HA “HF Am, HITU FRE: 

1) 按 下 “伺服 关闭 ” (Servo OFF), AHIR Fa, BRRR “RFE” 
(Servo ON) 。 

2) 按 下 “复位 ”(Home) ， 将 看 到 轴 开 始 归 零 ， 如 图 13-36 所 示 。 

3) WAZE, KHAA AHR”? (Home) 按钮 切换 为 “已 归 零 ” (HOMED) ， 如 图 13- 
37 Brass 


o € Monitor D 


Monitor 
me E CEN HEUTE 


Ce 1 
1 JLN 


Monitor 


图 13-36 “BẸ” RM (1) 图 13-377 “上 归 零 ”界面 (2) 





4) 归 堆 之后， 我们 可 以 发 现 伺服 电动 机 回 到 初始 位 置 。 

5) 轴 归 零 后 ， 将 处 于 位 置 “130.0”， 并 且 “ 归 零 ” (Home) RARER “BHF” 
( HOMED) , 

fib: 在 归 堆 过程 中 ， 可 在 HMI 注意 到 ， 轴 归 零 后 会 恰好 “ 跳 ” 到 位 置 130.0。 因 为 
该 轴 己 编程 为 在 归 零 (DI02 和 触发) 后 显示 位 置 130. 0。 

在 本 实验 中 ， 使 用 的 是 MC _ Home 功能 块 。 此 功能 块 用 于 执行 下 述 归 零 序列 ， 如 图 13- 
38 。 归 和 零 的 速度 参数 已 预定 义 。 

在 MC. Home 功能 块 中 ,已 定义 了 两 个 其 他 重要 参数 。 

Position; 轴 归 和 零 后 ， 需 要 显示 绝对 位 置 值 。 在 本 实验 中 ， 将 显示 位 置 130. 0。 

Homing Mode: 下 表 显 示 了 不 同 归 堆 方式 的 对 应 值 。 本 实验 采用 方法 “0 7”。 
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归 位 方向 (H): 负 加 
归 位 加 率 (V): 25.0 mm/sec 
归 位 加 束 (A): 25.0 mm/sec? 
E(D): 25.0 mm/sec? 
归 位 加 速率 (J): 0.0 mm/sec? 
E D: PEE 滑动 速率 (C): i 5.0 mm/sec 
归 位 偏 移 (O): 0.0 mm 
[v] 归 位 开关 输入 (S) E 归 位 标记 输入 (M) 
A: IO EM DI 02 AN: IO EM DI 08 ~ 
活动 级 别 (T): M 活动 级 别 (L): 高 


图 13-38 HRJ 
13.3.5 工程 实例 一 相对 移动 运动 控制 


在 本 实验 中 ,使 用 MC  MovehRelative 运动 控制 功能 块根 据 其 输入 参数 生成 脉冲 ， 并 使 
用 MC Halt 运动 控制 功能 块 停止 运动 。 这 里 解释 MC MoveRelative 输入 参数 : 

VRBES: 指定 距离 。 运 动 控制 组 态 会 根据 设置 将 此 距离 转化 为 脉冲 ; 

速度 : 指定 脉冲 输出 的 速率 ; 

加 速度 : 指定 速度 增 大 的 速率 ; 

减速 度 : 指定 速度 减 小 的 速率 ; 

EE: 当 急 停 为 “0” 时 ， 表 示 速 度 / 时 间 曲 线 为 梯形 。 否 则 ， 速 度 / 时 间 曲 线 将 为 S 形 
曲线 。 

1. 添加 并 组 态 MC MoveRelative 和 MC Halt 功能 块 

1) 添加 一 个 新 的 梯级 ， 并 重 命 名 为 “moveRelative”。 然 后 ， 双 击 显 示 梯 形 图 区 域 ， 如 
图 13-39 所 示 。 








图 13-39 ”添加 一 个 新 的 梯级 


2) 在 第 一 个 樟 级 中 请 加 “MC _ MoveRelative” 功 能 块 ， 如 图 13-40 和 图 13-41 所 示 。 
此 功能 块 可 在 执行 时 命令 与 实际 位 置 相 对 的 指定 距离 的 受 控制 运动 。 
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图 13-40 添加 “MC _ MoveRelative” 功 能 块 图 13-41 MC _ MoveRelative 功能 块 
MC  MoveRelative iL HH . 
。 由 于 MC _ MoveRelative 功能 块 的 运动 方向 取决 于 当前 位 置 和 目标 位 置 ， 所 以 速率 的 
从 号 被 忽略 。 
e WR MoveRelative 功能 块 未 被 其 他 功能 块 中 止 ， 那 么 它 会 以 堆 速 率 完成 。 
e 如 果 在 Micro800 控制 右 轴 的 状态 为 “静止 ” 且 移 动 相对 距离 为 零 时 发 布 MC _ Move- 
Relative 功能 块 ， 那 么 对 功能 块 的 执行 将 直接 报告 为 Done。 
e 对 于 Micro800 控制 项 ， 由 于 运动 方 问 是 由 当前 位 置 和 目标 位 置 决定 的 ， 所 以 会 忽略 
MC  MoveRelative 功能 块 的 输入 速率 符号 。 
具体 参数 见 表 13-15 。 














表 13-15 参数 的 具体 信息 
功能 块 局 用 
当 EN =“ 真 ”时 ,执行 当前 MC  MoveRelative 计算 


"EN =“ 假 "时 ， 不 执行 计算 
仅 适用 于 LD 程序 


EN 输入 BOOL 


Axis AXIS REF 
N BOOL 当 为 “ 真 " 时 ， 在 上 升 沿 开始 运动 


Distance 输入 REAL 运动 的 相对 距离 (以 技术 为 单元 [u]) 








速率 最 大 值 (不 一 定 达 到 )[ u/s] 。 由 于 运动 方向 取决 于 输入 ， 因 此 速率 
Velocity 输入 REAL 的 符号 会 被 功能 块 忽略 


注意 : 当 加 速率 =0 时 可 能 不 会 达到 最 大 速率 
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(2E) 
参数 参数 类 型 | 数据 类 型 说 H 
Acceleration 输入 REAL 加 速 的 值 ( 可 增加 电动 机 的 能 量 ) [u/s] 


Decenii 输入 减速 的 值 (可 减少 电动 机 的 能 量 ) [u/s?] 


BufferMode 此 参数 未 使 用 


ENO 输出 BOOL | 启用 给 出。 仅 适用 于 LD 程序 
Axis 输出 AXIS REF LD 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 


big 当 为 “ 真 " 时 ， 将 达到 命令 距离 
Done 输出 BOOL 当 轴 的 原 位 输入 局 用 时 ， 在 操作 =“ 真 ”之 前 ， 必 须 将 原 位 输入 符号 设 
置 为 活动 
Busy 输出 BOOL 当 为 “ 真 ” 时 ， 功 能 块 未 完成 
Active 输出 BOOL 当 为 “ 真 ”" 时 ， 表 示 功 能 块 可 控制 轴 
CommandAborted 命令 已 被 其 他 命令 或 Error Stop 功能 块 中 止 


Error 输出 BOOL 当 为 “ 真 ” 时 ， 表 示 检 测 到 一 个 错误 
FrrorID 输出 UINT 错误 标识 


3) Jj MC. MoveRelative 功能 块 预 分 配 以 下 全 局 变量 和 参数 值 ， 同 时 我 们 可 以 在 梯级 描 
述 中 加 上 以 下 注释 :“ 触 发 mov 后 ,将 根据 r _distance、r velocity, r_ acc, r_ dec Ji r 
_jerk 生成 脉冲 序列 输出 (PTO)”， 如 图 13-42 所 示 。 


ir movi, 将 根据 rc distance, r velocity, r acc、r_ dec 和 天 rr jerk 4 BicBkcrn pPEeÉZIISSyHH (PTO). 




















E] 13-2 ” 预 分 配 全 局 变量 和 参数 值 


4) 增加 一 个 新 的 梯级 ， 添 加 新 的 功能 块 “MC _ Halt”， 如 图 13-43 和 图 13-44 所 示 。 

此 功能 块 可 命令 受 控 制 的 运动 保 止 。 在 正 第 操作 条 件 下 ， 使 用 MC _ Hat prikt. IAR 
态 更 改 为 DiscreteMotion ， 直 至 速率 为 零 。 当 速率 达到 零 时 , “完成 ”将 设置 为 “ 真 ”， 并 且 
轴 状 态 更 改 为 “前 止 ”。 

MC _ Halt 说 明 . 
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。 可 以 在 删除 中 止 MC _ Halt 功能 块 的 轴 时 执行 为 一 个 运动 命令 。 
e 如 采 在 轴 的 状态 正在 归 位 时 发 布 MC _ Hat 功能 块 ， 那 么 功能 块 会 报告 错误 而 归 位 进 
程 不 会 被 打上 苛 。 





图 13243 ”添加 新 的 功能 块 “MC Halt” 图 13-44 MC _ Halt 功能 块 


具体 参数 见 表 13-16。 
表 13-16 参数 的 具体 信息 
说 明 


y 
Ek 
y 
Ex 
m 
is 
Ek 
s 
Hk 
is 


功能 块 启用 

当 EN = “ 真 ”时 ， 执 行当 前 MC _Halt 计算 
当 EN =“ 假 ”时 ， 不 执行 计算 

仅 适用 于 LD 程序 


EN 输入 BOOL 


AxisIn 输入 AXIS _ REF 


当 为 “ 真 ”时 ， 在 上 升 沿 开始 运动 
Execute 输入 BOOL 注意 : 在 归 位 时 执行 MC Halt, MC Halt 将 被 设置 为 MC FB ERR 
STATE， 并 且 归 位 进程 继续 





减速 的 值 (始终 为 正 值 ) (减少 电机 的 能 量 ) 
REAL 注意 : 如 果 减 速 < =0 且 轴 未 处 于 “静止 ”状态 ， 则 MC _ Halt 将 被 设 
置 为 MC_FB ERR RANGE 


Deceleration 


加 速率 的 值 ( 始终 为 正 值 ) 
Jerk 输入 REAL 注意 : 如 果 加 速度 率 <0 且 轴 处 于 “静止 ”状态 ， 则 MC _ Hat 将 被 设 
置 为 MC_FB ERR RANGE 





BufferMode 输入 SINT 未 使 用 。 该 模式 始终 MC Aborting 
ENO 输出 BOOL 局 用 输出 
仅 适 用 于 LD 程序 


a 
> 
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(5) 
参数 参数 类 型 | 数据 类 型 说 明 
Axis 输出 AXIS REF LD 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 


Done 输出 达到 零 速率 
Busy T 功能 块 未 完成 


nm 给 出 表示 功能 块 可 控制 轴 





Command Aborted 输出 BOOL 命令 已 被 其 他 命令 或 Error Stop 功能 块 中 止 
假 -没有 错误 
Error 输出 BOOL a 


真 -检测 到 一 个 错误 


ErrorID UINT 错误 标识 





5) 为 MC_ Hat 功能 块 预 分 配 以 下 全 局 变量 和 参数 值 如 图 13-45 所 示 。 


其 中 Deceleration 和 Jerk 


必须 为 十 进 制 浮 点 小 数 。 











图 13-45” 预 分 配 以 下 全 局 变量 和 参数 值 


6) 构建 并 下 载 项 目 ， 保 存 程序 。 

2. 使 用 PanelView Component Jv FH fz Fe iB zn U3 

1) 按 下 沫 单 下 的 “相对 移动 ” (Move Relatvie) 以 切换 到 “相对 移动 ” ( Move Rela- 
tive) 界面 ， 然 后 按 下 “伺服 关 财 ”(servoOFF ) 按钮 起 用 伺服 电动 机 ， 如 图 13-46 所 示 。 

2) T£ "EHE" (Speed) 和 “距离 ” (Distance) 分 别 改 为 5 和 10。 然 后 ， 按 下 “相对 
移动 ”(REL Move), ， 如 图 13-47 所 示 。 

3) 可 通过 不 同 的 参数 进行 演示 并 观察 其 中 的 差异 ， 并 按 “ 俘 止 ”(Stop) 停止 运动 。 


13.3.6 工程 实例 一 绝对 移动 运动 控制 
在 本 实验 中 ， 使 用 MC MoveAbsolute 运动 控制 功能 块根 据 其 输入 参数 生成 脉冲 。 这 些 
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图 13-46 ”演示 归 零 设置 (1) 图 1347 ”演示 归 零 设置 〈2) 


各 输入 参数 的 解释 : 

ME: 指定 最 终 位 置 ; 

速度 : 指定 脉冲 输出 的 速率 ; 

加 速度 : 指定 速度 增 大 的 速率 ; 

减速 度 : 指定 速度 减 小 的 速率 ; 

MAF: 当 急 俘 为 “0” 时 ， 表 示 速 度 / 时 间 曲 线 为 梯形 。 人 和 否则， 速度 “时间 曲 线 将 为 $ 形 
曲线 。 

1. 添加 并 组 态 MC  MoveAbsolute 功能 块 

1) 添加 一 个 新 的 梯级 ， 并 重 命 名 为 “moveAbsolute”。 然 后 ， 双 击 显示 梯形 图 区 域 ， 如 
图 13-48 所 示 。 
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图 13-48 ”添加 一 个 新 的 梯级 


2) 在 第 一 个 梯级 中 添加 “MC MoveAbsolute” 功 能 块 ， 如 图 13-49 和 图 13-50 所 示 。 
此 功能 块 可 命令 受 控 制 的 运动 到 指定 的 绝对 位 置 。 

MC  MoveAbsolute jj HH : 

e 对 于 Micro800 控制 项 ， 由 于 运动 方 问 是 由 当前 位 置 和 目标 位 置 决定 的 ， 所 以 会 忽略 
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MC  MoveAbsolute 功能 块 的 输入 速率 符号 。 
e 对 于 Micro800 控制 硕 ， 由 于 仅 有 一 个 数学 解答 到 达 目 标 位置 ， 所 以 会 忽略 MC _ 
MoveAbsolute 功能 块 的 输入 方 癌 。 





图 13-49 添加 “MC MoveAbsolute” 功 能 块 图 13-50 MC  MoveAbsolute 功能 块 


e 如 来 在 Micro800 控制 融 轴 的 状态 为 “静止 ” 且 移 动 相 对 距离 为 零 时 发 布 MC _ Move- 
Absolute 功能 块 ， 那 么 对 功能 块 的 执行 将 直接 报告 为 “完成 ”。 
e UAE MC _ MoveAbsolute 功能 块 发 布 到 非 “ 已 归 位 ”位 置 中 的 轴 ， 那 么 功能 块 将 报 
HER 
e 如 果 MoveAbsolute ZJREER CHA ZIBEE TP IE, JH ELA EATER D 
参数 的 具体 信息 见 表 13-17, 
表 13-17 参数 的 具体 信息 








参数 数据 类 型 说 明 
功能 块 启用 
当 EN = “ 真 ” 时 ,执行 当前 MC MoveAbsolute 计算 
EN BOOL pen MW 
当 EN =“ 假 ”时 ， 不 执行 计算 
仅 适 用 于 LD 程序 
AxisIn 输入 AXIS REF 





当 为 “ 真 ” 时 ， 在 上 升 沿 开始 运动 
Execute 输入 BOOL 当 发 出 此 执行 命令 或 者 出 现 错误 
MC FB ERR NOT HOMED 时 ， 轴 应 处 于 归 位 位 置 
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(£X) 
参数 "m" 
T 技术 单元 中 运动 的 目标 位 置 ( 负 值 或 正 值 ) 








注意 : 技术 单元 在 轴 的 “运动 - 常规 ”配置 页 面 进行 定义 


速率 最 大 值 
当 加 速率 =0 时 可 能 不 会 达到 最 大 速率 
速率 的 符号 会 被 忽略 ， 运 动 方向 由 输入 位 置 来 决定 








Velocity 输入 
Acceleration 
cceleratio 输入 用 户 单位 /see? 
输入 
输入 


JI. 

Jj 

JI. 

Jj 

l 减速 的 值 ( 始终 为 正 值 - 可 减少 电机 的 能 量 ) 
Deceleration A REAL 
u/ sec? 
Jerk A 


加 速率 的 值 始终 为 正 值 ) 
u/ sec? 
REAL 、 —- : 
注意 : 当 输 入 加 速率 的 值 =0 时 ，Trapezoid 配置 将 由 运动 引擎 来 计算 。 
MESE >0 时 ， 将 计算 S-Curve 配置 
Direction 输入 SINT 此 参数 未 使 用 


BufferMode 输入 SINT 此 参数 未 使 用 
ENO 输出 BOOL 局 用 输出 
仅 适 用 于 LD 程序 


Axis 输出 AXIS REF LD 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 
当 为 “ 真 ” 时 ， 将 达到 命令 位 置 
€ — 当 此 轴 的 原 位 输入 配置 为 “已 启用 ”时 ， 则 在 此 操作 位 变 为 “ 真 ”之 
前 ， 驱 动 器 需要 将 原 位 输入 符号 设置 为 活动 
此 操作 完成 ， 速 率 为 零 (除非 操 作 中 止 ) 


Busy 输出 BOOL 当 为 “ 真 ” 时 ， 功 能 块 未 完成 
Active 输出 BOOL =D 


”时 ， 表 示 功 能 块 可 控制 轴 
CommandAborted "x 


"Us 表示 命令 已 被 其 他 命令 或 Error Stop 功能 块 中 止 


Error 输出 BOOL 当 为 “ 真 ” 时 ， 表 示 检 测 到 一 个 错误 
ErrorID 输出 UINT 错误 标识 


3) 为 MC MoveAbsolute 功能 块 预 分 配 以 下 全 局 变量 和 参数 但 ， 同 时 可 以 在 梯级 描述 中 
加 上 以 下 注释 : “触发 a_ mov 后 ,将 根据 a position、a velocity, a. acc, a. dec Ma 
jerk 生成 脉冲 序列 输出 (PTO)”， 如 图 13-51 所 示 。 

4) 构建 并 下 载 项 目 ， 保 存 程序 。 

2. 使 用 PanelView Component 应 用 程序 演示 绝对 移动 

1) 切换 到 “绝对 移动 ”( Move Absolute) 界面 并 按 下 “伺服 关闭 ”(servoOFF ) 起 动 伺 
服 电 动机 ， 如 图 13-52 所 示 。 

2) 按 下 “ 归 零 ”(HOME ) 。 和 触发 归 零 传 感 硕 后 ， 轴 将 减速 并 停止 ， 如 图 13-53 所 示 。 





输入 
加 速 的 值 ( 始终 为 正 值 -可 增加 电机 的 能 量 ) 








m 





N 
4 


\ 
4 


V 
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tA a mov/m, 55a posiion, a velocity, a acc, a dec [la jerk 生成 脉冲 序列 输出 (PTO) 


= Position Busy e 







= Velocity Active e 














图 13-51 ” 预 分 配 以 下 全 局 变量 和 参数 值 


i * Move Relative & Home - 


peed Current Position T.P Position 


EE Chin 
19/9 ME CENE 
De 
» 
1 500) 
: Distanc 


Move Relative 


图 13-52 ”应 用 程序 演示 (1) 图 13-53 ”应 用 程序 演示 (2) 





3) 轴 归 零 后 ， 将 “位 置 ”(Position) 改 为 999， 然 后 按 下 “绝对 移动 ” (ABS Move), 
如 图 13-54 所 示 。 

观察 : THES, “OR” (Home) 按钮 将 显示 “已 归 零 ”(HOMED ) ME "EXIT 
zj” (ABS Move) 后 ， 电 动机 将 旋转 ， 轴 将 问 右 侧 移 动 并 在 右 极 限 之 前 集 止 。 

4) 可 通过 不 同 的 参数 进行 演示 并 观察 其 中 的 差异 。 


13.3.7 工程 实例 一 触摸 探头 运动 控制 


触摸 探头 一 项 根据 事件 触发 器 记录 轴 位 置 的 功能 。 在 本 实验 中 ,将 编写 一 条 简单 的 指 
A, 记录 触发 DI3 时 的 位 置 。 在 本 实验 中 ， 使 用 的 是 MC TouchProbe 运动 控制 功能 块 。 该 
功能 块 主要 用 于 在 触发 DIOS 时 记录 轴 的 命令 位 置 ， 触 发 DIS 时 会 几乎 同时 获得 此 命令 位 置 。 
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i * Move Relative & Home i 


Move Relative 








图 13-54 ”应 用 程序 演示 (3) 


1. 添加 并 组 态 MC TouchProbe 功能 块 
1) 添加 一 个 新 的 梯级 ， 并 重 命 名 为 “touchProbe”。 然 后 ， 双 击 显示 梯形 图 区 域 ， 如 图 
13-55 所 示 。 
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图 13-55 ”添加 一 个 新 的 梯级 


2) 在 第 一 个 梯级 中 添加 “MC _TouchProbe” 功 能 块 ， 如 图 13-56 和 图 13-57 所 示 。 
此 功能 块 可 在 触发 事件 中 记录 轴 位 置 。 

MC  TouchProbe 说 明 ， 

e 如 果 窗 口 方 向 (第 一 个 位 置 一 最 后 一 个 位 置 ) 与 运动 方向 相反 ， 那 么 不 会 激活 触 摘 





探 针 窗 口 。 
e 如 末 和 窗口 设置 (第 一 个 位 置 或 最 后 一 个 位 置 ) 无 效 ， 那 么 MC _ TouchProbe 功能 块 会 
Tir RU 


。 如 果 MC _ TouchProbe 功能 块 的 第 二 个 实例 在 同一 个 轴 上 发 布 且 第 一 个 功能 块 实例 处 
于 “人 忙碌” 状态， 那么 第 二 个 功能 块 实例 将 报告 错误 。 

。 对 一 个 轴 仅 可 发 布 一 个 MC _TouchProbe 功能 块 实例 。 

参数 的 具体 信息 见 表 13-18。 
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图 13-$6 添加 “MC  TouchProbe" IHRER 图 13-57 MC  TouchProbe 功能 块 


表 13-18 参数 的 具体 信息 





功能 块 局 用 
当下 N = CE Hs 行当 前 i 
EN "T" dos E 才 ， 执 行当 前 
MC  TouchProbe 计算 
当 EN =“ 假 ”时 ， 不 执行 计算 。 仅 适用 于 LD 程序 
AxisIn 输入 AXIS REF 


Triggerlnp USINT | 仅 支 持 嵌入 式 运动 





























Excute BOOL 当 为 “ 真 ” 时 ， 在 上 升 沿 开始 触摸 探 尖 记录 运动 
当 为 “ 真 ” 时 ， 仅 使 用 窗口 (此 处 定义 ) 接受 触发 事件 
运动 分 辨 限制 为 运动 引擎 间隔 ， 由 用 户 来 配置 。 对 于 WindowOnly 
WindowOnly BOOL TouchProbe 功能 ，FirstPosition 和 LastPosition 均 存 在 与 运动 引擎 间隔 相等 
的 最 大 啊 应 时 间 延 迟 。 触 发 位 置 (FirstPosition 和 LastPosition ) 中 最 可 能 
大 的 延迟 可 通过 运动 引擎 间隔 * moving 速率 来 计算 
" 触发 事件 从 其 接受 的 窗口 的 开始 位 置 
FirstPosition REAL 
窗口 中 包含 值 
LastPosition 从 其 未 接受 触发 事件 的 窗口 的 停止 位 置 。 窗 口中 包含 值 
ENO 输出 BOOL 局 用 输出 
仅 适 用 于 LD 程序 
Axis 输出 AXIS REF LD 程序 中 的 Axis 输出 为 只 读 


TriggerInput 输出 USINT 仅 支 持 和 能 入 式 运 动 
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参数 参数 类 型 | 数据 类 型 Ui 明 


”时 ， 会 记录 触发 事件 
”时 ， 功 能 块 未 完成 
CommandAborted 输出 "ian 
FH. IE 
Error 输出 BOOL 当 为 “ 真 ” 时 ， 表 示 检 测 到 一 个 错误 
ErrorID 输出 = UINT 错误 标识 


” 时， 表示 命 令 已 被 MC. Power (OFF) 或 Error Stop 功能 块 

触发 事件 发 生 的 位 置 ， 运 动 为 开 环 式 运动 
RecordedPosition 输出 REAL 发 生 触 发 事件 时 的 轴 位 置 。 如 果 轴 运动 是 开 环 式 运 动 ， 则 为 发 生 触 发 事 
件 时 的 命令 位 置 (不 是 实际 位 置 )， 并 假定 驱动 与 电机 之 间 没 有 运动 延迟 
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3) Jy MC. MoveAbsolute 功能 块 预 分 配 以 下 全 局 变量 和 参数 值 ， 同 时 我 们 可 以 在 梯级 描 
述 中 加 上 以 下 注释 : “触发 DIOS 后 ， 将 执行 此 功能 块 。 位 置 将 记录 在 TP _ recordedPosition 
中 ” , 如 图 13-58 所 示 。 


BhA DIO3 后 ， 将 执行 此 功能 块 。 位 置 将 记录 在 TP_recordedPosition 中 








! 
_IO_EM_DI_03 








FirstP.. Comm. 








图 13-58 ” 预 分 配 全 局 变量 和 参数 值 


4) 添加 一 个 新 的 梯级 ,插入 一 个 直接 接触 按钮 ， 将 其 分 配给 DI03， 然 后 在 触 点 劳 插 入 
“I gain” 指 令 块 ， 并 为 其 输入 分 配 “TP _ recordedPosition”， 为 其 输出 分 配 “TP _ Position”。 
添加 注释 :“DHB 触发 后 ， 会 将 “TP _ recordedPosition ”移动 到 “TP Positon” 如 图 13-59 所 
Ze 

5) 构建 并 下 载 项 目 ， 保 存 程序 。 
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DI3 触发 后 ， 会 将 “TP_recordedPosition” 移 动 到 “TP_Positon 


IO EM DI 03 





[| 13-59 插入 “1 gain" 3493 


2. 使 用 PanelView Component 应 用 程序 演示 绝对 移动 

= 切换 到 “绝对 移动 ”(Move Absolute) Jii, TE “WIRA” (servoOff) 并 使 轴 
归 堆 。 触 发 归 零 传 感 硕 后 ， 轴 将 减速 直至 俘 止 ， 如 图 13-60 所 示 。 

2) 将 “速度 ”(Speed) 和 “位 置 ” ( Position) 分 别 改 为 50 和 999， 人 然后 按 下 “绝对 移 
动 ”(ABS Move)。 随 着 轴 问 右 移 动 ， 接 通 DB 以 触发 “触摸 探 涉 ”， 如 图 13-61 所 示 。 


Move Absolute Move Relative Move Absolute 





图 13-60 ”程序 演示 (1) 图 13-61 程序 演示 (2) 





3) 触发 DB Ja, KE “ARRAMA” (T.P Position) 中 记录 位置 值 ， 如 图 13-62 所 
不 。 


ls Ää Move Absolute & Home ii 





图 13-62 程序 演示 (3) 
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13.4 Jw 


QN Un d» U Nel 


. Micro850 控制 共有 哪些 便 件 特性 ? 

.Micro850 控制 带 的 输入 /输出 有 几 种 类 型 ? 

. Micro850 控制 天 的 本 地 IO 有 哪些 功能 ? 

. Micro850 控制 条文 持 哪 些 舟 人 式 、 扩 展 式 恒 块 ? 
. Micro850 控制 天 有 几 种 通信 端口 ? 

. 简 述 Kinetix3 伺服 驱动 从 的 调试 过 程 。 
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